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本 书 可 供 想 从 事 工业 机 器 人 应 用 开发 、 调 试 与 现场 维护 的 工程 师 ， 以 及 高 等 院 校 机 械 、 
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ВЈ = 
FOREWORD 


随 着 工业 机 器 人 在 我 国企 业 的 大 量 应 用 ， 工 业 机 器 人 的 离线 编程 与 仿真 技术 已 成 为 技 
术 人 员 关 注 的 新 技术 之 一 。 企 业 和 希望 工业 机 器 人 既 能 保证 工作 时 间 ， 又 能 适应 柔性 化 生产 的 
需要 ， 这 种 生产 与 编程 的 予 盾 越 来 越 大 。 目 前 工业 机 器 人 仿真 软件 分 为 两 类 : 一 类 是 通用 型 
离线 编程 软件 ， 男 一 类 是 专用 型 离线 编程 软件 。 

工业 机 絮 人 常见 的 编程 方式 有 示 教 编程 和 离线 编程 。 从 1959 年 第 一 台 工 业 机 器 人 诞生 
起 ， 最 初 使 用 的 是 示 教 编程 。 示 教 编程 是 通过 示 教 器 直接 控制 机 器 人 移动 变换 其 姿态 和 位 
置 ， 记 录 下 移动 轨迹 ， 改 变 并 调节 速度 和 运动 方式 。 利 用 示 教 器 上 的 操作 手柄 或 者 操作 按 
键 ， 可 以 很 直观 地 看 到 机 器 人 每 个 轴 或 者 每 个 关 币 的 运动 姿态 和 速度 。 目 前 示 教 编程 仍然 是 
主要 的 操作 方法 ， 但 示 教 编程 的 精确 度 不 高 ， 对 于 复杂 工件 ， 编 程 工作 量 比较 大 ， 效 率 低 。 
为 了 授 求 高 效 和 高 精度 编程 方法 ， 离 线 编程 应 运 而 生 。 运 用 离线 编程 软件 ， 可 以 远离 操作 现 
场 和 工作 环境 进行 机 器 人 仿真 、 轨 迹 编程 和 焊接 轨迹 程序 的 得 出。 离线 编程 的 焊接 轨迹 运 
行 精度 更 高 ， 从 而 弥补 示 教 编程 的 不 足 。 采 用 何 种 编程 方式 应 根据 实际 工作 情况 进行 选择 ， 
使 示 教 编程 和 离线 编程 在 适应 的 环境 中 充分 发 挥 其 作用 。 

通用 型 离线 编程 软件 是 第 三 方 公司 开 发 的 ， 适 用 于 多 个 品牌 机 器 人 ， 能 够 实现 仿 
真 、 轨 迹 编 程 和 程序 输出 ， 但 莱 容 性 不 够 。 篆 用 的 通用 型 离线 编程 软件 有 RobotMaster、 
RobotWorks、Robotmove、RobotCAD、DELMIA、RobotArt、SprutCAM、RobotSim、 川 思 特 、 
天 星 、 亚 龙 、 旭 上 、 汇 博 等 。 专 用 型 离线 编程 软件 是 机 器 人 原矿 开发 或 委托 第 三 方 公司 开 友 
的 ， 其 特点 是 只 能 适用 于 其 对 应 型 号 的 机 器 人 ， 即 上 只 文 持 同 品 牌 的 机 器 人 ， 优 点 是 软件 功能 
更 强大 、 实 用 性 更 强 ， 与 机 器 人 本 体 的 兼容 性 也 更 好 。 如 RobotStudio (ABB 的 离线 编程 软 
件 ) 、ROBOGUIDE (FANUC 的 离线 编程 软件 ) 、KUKA Sim (KUKA 的 离线 编程 软件 ) 、 
MotoSimEG-VRC《 安 川 的 离线 编程 软件 ) 等 。 

本 书 以 安 川 工业 机 上 右 人 作为 对 象 ， 介 绍 使 用 安 川 公司 的 机 器 人 仿真 软件 MotoSimEG- 
VRC 进行 工业 机 器 人 的 基本 操作 、 功 能 设置 、 方 宁 设 计 和 验证 的 学 习 。 中心 内 容 包 括 : 认识 、 
安装 工业 机 和 右 人 仿真 软件 ， 各 个 有 亲 蛙 中 工 上 其 的 使 用 ;如何 使 用 MotoSimEG-VRC ZF LM iss 
人 和 焊接、 喷涂 、 码 扎 、 打 磨 等 项 目 中 构建 系统 ， 安 程序 、 高 速 传 送 等 功能 在 仿真 中 的 使 用 。 
本 书 可 供 想 从 事 工 业 机 器 人 应 用 开发 、 调 试 与 现场 维护 的 工程 是， 以 及 高 等 院 校 机 械 、 电 气 
控制 、 目 动 化 及 机 电 一 体 化 等 专业 师 生 学 习 。 本 书 上 共有 以 下 特色 : 

1. ABSA, HKH 

ZK-B4r 28 2z M CAEL A D; EE MotoSimEG-VRC 在 安 川 机 需 人 仿真 领域 的 应 用 功 
能 。 为 了 在 有 限 的 入 幅 中 提高 知识 集中 上 度 ， 对 所 讲述 的 知识 点 进行 了 精心 剪裁 。 采 取 的 其 
体 方法 有 两 点 : 中 对 软件 中 沫 单 及 功能 一 一 介绍 ， 但 不 重复 ; 包 次 要 生 俊 知 识 点 ， 只 做 人 简 
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3， 例 解 与 图 解 配 合 使 用 

本 书 最 大 的 特点 是 “ 例 解 + 图 解 ”: “ 例 解 ”是 指 殷 弃 传统 知识 点 的 铺陈 方法 ， 和 直接 
让 访 考 自己 动手 去 操作 ， 使 本 书 的 操作 性 强 ， 更 容易 上 手 ， 也 避免 枯燥 ; “图 解 ” 是 指 多 图 
DF, KLER, ERPE ERA E m o 

4. 源 文件 具体 形象 ， 更 多 增值 服务 

为 了 增强 学 习 效 末 ， 本 书 所 有 的 实例 源 文 件 都 随 书 以 光盘 形式 赠送 ， 同 时 为 了 进一步 
方便 读者 学 习 ， 购 书 读者 可 进入 学 习 群 CQQ: 428167524) ， 大 家 互相 交流 碰撞 ， 把 不 懂 的 
地 方 提出 来 ， 编 著者 会 在 发 现 问题 的 第 一 时 间 给 予 答 复 。 另 外 将 本 书 选 作 教 材 的 老师 ， 可 联 
系 QQ296447532 获取 课件 。 

由 于 编著 者 水 平 有 限 ， 书 中 难免 存在 耻 漏 和 错误 之 处 ， 奶 请 专家 和 广大 读者 批评 指正 。 
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МІЯ. 2 ШЛЕ АЛАТ 


11 了 解 什么 是 工业 机 器 人 仿真 应 用 技术 


工业 机 器 人 在 现代 制造 系统 中 起 着 极其 重要 的 作用 。 随 着 机 器 人 技术 的 不 断 发 展 ， 工 业 
机 器 人 的 三 维 仿真 技术 也 随 之 得 到 广泛 关注 。 

工业 机 器 人 仿真 主要 应 用 在 两 个 方面 。 一 是 工业 机 器 人 本 身 的 设计 和 研究 ， 这 里 工业 
机 器 人 本 身 包括 工业 机 器 人 的 机 械 结 构 以 及 工业 机 器 人 的 控制 系统 ， 它 们 主要 包括 工业 机 
器 人 的 运动 学 和 动力 学 分 析 ， 各 种 规划 和 控制 方法 的 研究 等 。 工 业 机 器 人 仿真 系统 可 为 这 
些 研 究 提 供 灵 活 和 方便 的 研究 工具 ， 它 的 用 户主 要 是 从 事 工 业 机 器 人 设计 和 研究 的 部 门 和 
高 等 学 校 。 二 是 那些 以 工业 机 器 人 为 主体 的 自动 化 生产 线 ， 它 包括 工业 机 器 人 工作 站 设计 、 
工业 机 器 人 的 选 型 、 离 线 编程 和 碰撞 检测 等 。 

MotoSimEG-VRC 是 一 款 专门 用 于 安 川 工业 机 器 人 的 仿真 软件 ， 主 要 用 于 上 面 介 绍 的 第 
= 

通过 预先 对 工业 机 器 人 及 其 工作 环境 乃至 生产 过 程 进行 模拟 仿真 ， 将 工业 机 器 人 的 运 
动 方式 以 动画 的 方式 显示 出 来 ， 直 观 地 显示 工业 机 器 人 及 整个 生产 线 的 运动 情况 ， 能 够 有 效 
地 辅助 设计 人 员 进 行 工 业 机 器 人 虚拟 示 教 、 工 业 机 器 人 工作 站 布局 、 工 业 机 器 人 工作 姿态 优 
化 等 ， 如 图 1-1 所 示 。 





























PRES M e h 


Дх Jal ERO Dues MotoSimEG-VRC 


1.2 安装 工业 机 器 人 仿真 软件 MotoSimEG-VRC 


安装 MotoSimEG-VRC 的 步 又 如 下 : 
1) 以 安装 MotoSimEG-VRC2015 为 例 ， 双 击 setup.exe 安装 ， 如 图 1-2 DHE 








T ISSetupPrerequisites 2015/5/25 17:44 УЕ 
$] 0x0409.ini 2010/3/23 16:44 ”配置 设置 22 KB 
$] Ox0411.ini 2012/3/16 12:55 ”配置 设置 15 КВ 
| ] 1033.mst 2015/5/25 16:50 MST 文件 112 KB 
| ] 1041.mst 2015/5/25 16:50 МТ 文件 20 KB 
$] Autorun.inf 2015/5/25 16:36 ”安装 信息 1 KB 
SB Data1.cab 2015/5/25 16:50 WinRAR 压缩 文件 821,197 KB 
但 MotoSim EG-VRC 2015.msi 2015/5/25 16:50 Windows Install... 5,283 KB 
setup.exe 2015/5/25 16:36 ”应 用 程序 1,443 KB 
à] Setup.ini 2015/5/25 16:50 ”配置 设置 7 KB 
图 1-2 
2) 安装 加 密 狗 〈 便 件 锁 ) 张 动 程 序 ， 直 接 双击 安装 ， 如 网 1-3 Dp. 
РҮ! 加 密 狗 驱动 程序 .exe 2017/9/22 15:28 ”应 用 程序 2,778 KB 
图 1-3 


ee ooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo oo 


(2) 安装 硬件 锁 驱动 程序 时 请 确认 加 密 狗 未 播 在 计算 机 上 。 | 
图 MotoSimEG-VRC 可 能 不 正确 地 执行 ， 原因 可 能 由 计算 机 模型 、 图 形 板 、 其 他 
连接 外 围 设备 等 引起 。 x 
图 坎 件 安 装 时 不 要 在 计算 机 上 同时 使 用 其 他 USB 设备 。 


1.3 MotoSimEG—-VRC 的 软件 授权 


1. MotoSimEG-VRO 对 计算 机 硬件 的 要 求 
MotoSimEG-VRC 对 计算 机 便 件 的 要 求 见 表 1-1. 


表 1-1 
系统 Microsoft Windows 7 (32 位 /64 位 ) 以 上 
CPU DERF IK ILIZ ER L FA AD E A 
运行 内 存 2 GB 或 更 多 
和 1 GB 或 更 多 
NES H MS 支持 Windows (256 色 或 更 多 ) 
硬件 锁 单 用 户 环 坊 下 使 用 。 详 情 请 参阅 下 面 “ 硬 件 锁 ” 部 分 
其 他 3D 网 形 板 





Hs 软件 安装 后 会 有 一 说 明 书 ， 请 务必 阅读 ! 

2， 硬 件 锁 

使 用 MotoSimEG-VRC 软件 前 ， 先 将 USB 类 型 的 硬件 锁 连 接 到 计算 机 上 。 人 硬件 锁 需 要 
安装 驱动 程序 。 

安装 人 硬件 锁 驱动 的 注意 事项 如 下 : 

1) 插入 便 件 锁 时 ， 不 要 插 其 他 USB 设备 。 

2) 安装 驱动 程序 时 ， 一 定 要 使 用 管理 员 模 式 。 

3) 在 安装 张 动 程序 之 前 ， 知 消息 显示 重启 ， 应 从 个 人 计算 机 上 拔除 硬件 锁 ， 然 后 安装 
驱动 程序 。 
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4) 若 计算 机 是 安装 在 Windows 95 / 98 / NT4.0/2000 / XP 环境 下 ， 需 要 通过 Windows 向 
导 添 加 新 便 件 。 

5) 如 有 条 月 动 失 败 ， 把 便 件 锁 从 计算 机 上 拔 离 ， 然 后 重新 安装 硬件 锁 驱 动 程序 。 

6) 在 Windows NT4.0/2000 3 5i F, IK 5) fé JY X ФЕ NSentinelDriver SSD5411 V 
SSD5411-32bit XE" "n. 

7) 驱动 程序 安装 过 程 ， 请 参考 安装 手册 (路 任 :\ Sentinel-Driver \ SSD5411 \ 手动 \\ 
Readme.pdf) 。 


1.4 MotoSimEG-VRC 的 软件 界面 介绍 及 作用 


1. MotoSimEG-VRC 的 软件 界面 
MotoSimEG-VRC 的 软件 界面 由 MotoSimEG-VRC 按钮 、 标 签 、 菜 单 栏 、 快 捷 工 具 栏 、 
组 、 对 接 窗 口 、 工 作 站 窗口 组 成 ， 如 图 1-4 所 示 。 


MotoSimEG-VRC 按钮 
快捷 工具 栏 标签 菜单 栏 
уты > ГЫ 


СОИС NUN NUN UNUM NU UNUM 2g + @ 
F ти M | istance i т 
a . ' E 
a ` 
iti Job САМ е е i е е i ы ka Operation 
Browser | Funciton ~ Model ode ~ iect ~ isplay | Plane ~ ~ Handle ~ 
ES j 


КЕ F wH 


y: g ANY DX200 Small 
PI 























ЕОР 
g F2014011510035628583 
m. DX200-RO1 
g MOTOWELD 5350 
|. DA 
Teacher 
worldirame 
® FLOOR 


Robot: | R01: Dx200-R01 M | 
Frame: | Pulse Y | 
5[10 R [o zl 
| mmn ` m 
Lo 4 в |-88222 E: | 
| Em ^ wa 
ufo 21 th El 
| | кш | B 
Br nece | 9110 >] 
Set Fix ТЕР... | Configuration | 








КОЛ 
对 接 窗口 _ 
图 1-4 


2. MotoSimEG-VRC 的 软件 作用 
л лы. 

1) 确认 系统 方案 可 行 性 。 

2) о о 

3) 确认 工业 机 堪 人 /工件 安 钱 位 置 。 


„wx Xx 


ъ= M je h 


19 ў: зов 


Ању и К h 
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4) ff СМИ ЛЕЎ FE| n] 325 Е. 

5) MA LM Eds A E EC ИТАС о 

6) 对 夹具 提出 修改 意见 。 

7) 模拟 系统 流程 ， 确 认 动作 节拍 。 

8) 输出 离线 程序 ， 减 少 现场 调试 工作 量 及 周期 。 
9) 了 录制 视频 或 输出 3DPDF 文档 。 











学 习 检 测 
1， 通 过 阅读 说 明 书 ， 理 解 安装 文件 夹 各 自 的 作用 是 什么 ? 
2， 虚 拟 示 教 器 对 应 的 键盘 快捷 键 是 什么 ? 
学 习 检 测 参考 答案 
1， 文 件 夹 分 布 如 图 1-5 所 示 。 版 本 不 同 可 能 会 有 小 的 差别 。 


Documents 


MOTOMAN 


MotoSimEG-VRC 
Program Files CELLS 


MOTOMAN 
1. TEST 


MotoSimEG-VRC 2. MODELS 


12. CONTROLLER 3. DX100 
13. DEVICE boss 


5. RB2 
14. DOC 
图 

















6. STORAGE CARD 
7. TEST.VCL 
8. EXAMPLE 
17. Other documents 
TEMPLATE 
9. 3DPDF 
10. CELLS 
11. ModelLibrary 
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文件 夹 的 作用 见 表 1-2. 


表 1-2 
ж s Zz W ж ш 
| 用 于 建立 模拟 环境 ， 如 工作 站 TEST 
› 存储 地 板 的 模型 文件 、 工 具 和 工件 等 
3 存储 控制 器 相关 的 数据 文件 
4 ЕВ1 存储 数据 : 机 器 人 模型 文件 等 
5 RB2 存储 数据 :机 器 人 模型 文件 等 
6 存储 控制 器 文件 ， 用 于 访问 的 VPP 保存 / 加 载 函数 
7 存储 工程 文件 根 文件 
à 存储 仿真 工作 站 文件 
9 存储 模板 3DPDF 输出 PDF 文件 
10 存储 模板 创建 的 单元 文件 的 模板 MotoSimEG-VRC 
T 存储 现 有 模型 
12 VRC (虚拟 机 器 人 控制 器 ) 存储 应 用 程序 文件 和 默认 每 个 控制 器 的 数据 
13 存储 文件 的 设备 
14 存储 帮助 文件 
15 存储 手册 
16 存储 相关 的 机 器 人 模型 的 控制 器 类型 
17 安 闭 文件， 如 可 执行 文件 、 初 始 化 文件 等 ， 运 行 MotoSimEG-VRC 


2. 以 DX200 为 例 说 明 。 键 盘 快 捷 键 如 网 1-6 所 示 。 对 应 的 虚拟 示 教 器 如 几 1-7 所 示 。 


2) аваад 


е {ет B | s 0 -| = | Backspace | 


Васкѕрасе 


m us Emu ru d i) B p ЕЕ "= | 


Page 
insert Home| "ir 

Page 
Dette Ena Down 
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VPP Manual DX200 
^" ШШШ 


поне eS 
ss 
ар 


© 9 W YASKAWA 
7 &TESTE 

国医 画面 国画 
eor INFORM / R - з BWD EWD 
SSS uu 
b 24 
==] m [ss [ss ee |n 
~ Ге [=] GBE 





= 
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仿真 的 机 器 人 系统 是 通过 计算 机 对 实际 的 机 器 人 系统 进行 模拟 。 机 器 人 系统 仿真 可 以 通 
过 单机 (1 台 机 器 人 ) 或 多 台 机 器 人 组 成 工作 站 或 生产 线 。 仿 真是 通过 交互 式 计算 机 图 形 技 
术 和 机 器 人 学 等 技术 ， 在 计算 机 中 生成 机 器 人 的 几何 图 形 ， 并 对 其 进行 三 维 显 示 ， 从 而 确定 
机 器 人 的 本 体 及 工作 环境 的 动态 变化 过 程 。 通 过 系统 仿真 ， 可 以 在 制造 单机 与 生产 线 之 前 模 
拟 出 实物 ， 缩 短 生 产 工 期 ， 避 免 不 必 要 的 返工 。 本 章 讲解 MotoSimEG-VRC 软件 的 机 器 人 系 
统 设 置 。 


2.1 创建 机 器 人 系统 


本 节 以 用 安 川 工业 机 器 人 的 仿真 软件 MotoSim EG-VRC 建立 一 个 弧 焊 单机 工作 站 为 例子 
来 说 明 工 业 机 器 人 系统 的 创建 ， 包 括 模 型 创建 和 系统 布局 等 ， 如 图 2-1 所 示 。 





ЕЗ 
二 “MotoSsimEG-VRC 系统 设置 











图 2-1 
建立 机 堪 人 系统 的 一 般 流程 如 图 2-2 所 示 。 


pe Ri OMACDJUISOIOW 地 озщ 





ss MES A ss АЛ ДЇ ЛЫ Dues MotoSimEG-VRC 


创建 一 个 工作 站 | 一 > | 创建 一 个 虚拟 控制 器 和 机 器 人 
创建 一 个 机 器 人 工具 | c | 创建 机 器 人 外 围 设备 <2 


1. 创建 一 个 工作 站 


MOTOMAN 


= 
= Auto Job Changer 32 


jm High Speed JobExchanger 


D Host Control 32 


CD TE VE j v SP. 


— Host Control ES 





(2) CAM Help 


Options 
xÉ 


i “ЛЕВ” KA, JESUM 
应 的 MotoSimEG-VRC 软 
件 ， 双 击 打 开 运 行 。 


MOTOCALV EG 5.201 Q) 
MOTOCALV EG Manual 5.201(... 
МОТОСОМ32 Manual(PDF) 
MOTOCOMES Manual(PDF) 
MotoSim EG-VRC 5.20 
MotoSim EG-VRC 2016SP2 


MotoSim EG-VRC Manual 5.2... 


MotoSim EG-VRC Manual 201... 





Template 
- 


= Create the new cell from 
template 








(©) ат «New , 
(8) а “New » А 














БЛ] New Cell x 


个 Ë < MotoSimEG-VRC > Cells > v O| | 搜索 "Cells" p 
组 织 ~ 新 建文 件 夫 = ~ TR О 
^ ZER ^ 修改 日 其 x 
Ж 快速 访问 
Е 1111 2017/9/21 8:54 УФЕ 
de 桌面 А Ja 
ша : T nx100 2017/9/229:27 УФЕ (4) 输入 项 || 名 称 。 
: * (5) Rit; "Open" . 
Бан ж 
Е FileRecv 
T LANGUAGE 








* MobileFile “= 
e 


О: ТСТ 
ж өл “чы 


Bra o 


Әз | SEES 2o D^ 
А 





[a] е5 


B 2-3 


2. 新 建 一 个 虚拟 控制 器 和 机 器 人 
在 软件 中 只 有 一 个 地 板 是 远 远 不 够 的 ， 下 面 介 绍 如 何 新 建 一 个 虚拟 控制 右 和 机 硕 人 。 
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pe mid DH 人 一 DIJWISOIOW 4d № в 


аДаМ в MotoSimEG-VRC 


| QH “Controller” - 
Reboot Maintenance e (2) Æ“ Setup" Е #76“ New". 


Mode 
Boot 


| Create a new controller and add it to 
з the cell. 














Create Controller > 


ө [Мем F Controller (no 9 


C YRC Controller (using file) 


@@ 单 击 “New VRC Controller 
(nofile) " 
(4) Ede “ОК” А 





С VC Cantraller(Neteark) 


сын | 


“Create Controller” 选 项 说 明 见 表 2-1. 


表 2-1 
设置 名 称 参数 说 明 
New VRC Controller (no file) 不 使 用 CMOS.BIN 文件 创建 新 的 虚拟 控制 占 
VRC Controller (using file) 使 用 CMOS.BIN 文件 创建 新 的 虚拟 控制 器 
УВС Controller (Network) ^s Fd РА ЖИЛЕ HIS 2 81) ЖЕТ BI ДЕЙ РЕ To йт 


[ . Expanded Memory ©) 


Controller Mame: 


К GE 回 选 择 控制 器 型 号 。 
System Version: (6) 选择 示 教 器 系 统 版 本 











ЕЕЕ 


| | OMR“. 


M1 UD:T his is the latest standard version. | 
Please select this generally. | 


Cancel | 
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(8) 选择 机 器 人 型 号 
回 选 择机 器 人 用 和 途 (自选 
择 有 误 ， 会 导致 找 不 到 作 














Control Group 
< 本 Et O 8 业 指 令 ) 

E | 单 击 “Standard Setting 
=== @ Execute”( 正 常 模式 局 动 〉。 


— ае Maintenance Mode Execute Cancel 





| dh VPP 1 NX100 一 x 


PLAY SrApT | HOLD | ШЇЇ єз”, ENS J 
| г 19 









曲 不 建议 任何 修改 ， 单 击 
“ОК” : 








[vi 00-ВВ1 


Robot Model File 


[D3MOTOMANWetoSimEG-VRC 2016SP2YRobotsWWXTODE — ... | 


dX e D 





完成 以 上 操作 后 ， 虚 拟 控制 厚重 局 ， 将 显示 虚拟 编程 窗口 正音 模式 。 创 建 的 市 虚拟 控 
制 器 的 机 器 人 系统 如 图 2-4 所 示 。 


di VPP 1 NX100 


Main Menu | Short Cut 





pe Ri» DSMACDQdUISOIOW 地 ro 


pe Rid OMACDJUISOIOW 地 оз 
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з. 创建 工作 人 台 及 工件 模型 
下 面 讲解 如 何 创建 工作 台 及 工件 模型 。 
创建 工作 从 及 工件 模型 的 流程 如 图 2-5 Bran 








一 | 在 Cad Tree 创建 工作 站 模型 文件 3 


创建 工件 模型 


一 | 编辑 对 话 框 数据 ”| 一 | 添加 模型 的 编辑 对 话 框 


在 文件 中 添加 部 分 数据 | 一 | 设置 大 小 和 位 置 | 一 (结束 ) 


Kl 2-5 





要 创建 的 工作 台 及 工件 如 图 2-6 所 示 。 其 参数 见 表 2-2。 





0 





400 E 单位 : mm 


工作 台 模 型 工件 模型 
图 2-6 
表 2-2 
Width Wy/mm 
X/mm 


Dos | w 


两 个 工件 的 参数 见 表 2-3 MK 2-4. 


Rx/ (°) 


表 2-3 
表 2-4 


Ry/ (^) 


创建 工作 合 及 工件 模型 的 步骤 如 下 。 


Bx (°) 














Height (H) /mm 
Rz/ (°) 





Height (H)/mm 
Rz/ (°) 


Height (H)/mm 
Rz/ (°) 
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6 FLOOR 
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Pos |[Medel Onty “Em 
. Layout | Opacity: оо 一 


&- SK world 
&- $ NX100-RB1 
^^. Teacher 
^^ worldframe 
L.& FLOOR 





MotoSimEG-VRC x 


CAUsersVPubliciDocumentsMOTOMANMMotoSimEG-VROXCellsV1V 
models STAND.mdl 
Create New File 


— À Teacher 


| с | warldframe Delete | 


—® FLOOR 
Move Org | 
ClipBoard... | 










(D Æ “Ноте” X JM Е 
的 模型 组 中 单 击 “Cad 
Шс us 

@ 选 择 “World” 再 单 击 
左上 角 的 “Add”。 


D 创建 工作 合 模型 ， 输 入 
“STAND” , Ath “OR” 。 


由 弹出 一 个 确认 对 话 框 ， 
提示 是 否 创建 新 的 模型 ， 
单 击 “确定 ”。 
STAND ; 5X 
者 选择 “STAND”， 再 单 
i “Ада” . 

(6) ж 3 “Вох”, 6 
Oi 


| 
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BOX Edit 
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fioa. 000 “т 





^mm) imm) 


Zimm} 
[0.000 B [p.000 — [om = (GO 将 工作 人 台 
(8) а “ОК” ° 


Fixidegi Bide) PRzrdeg 
Dü 


] 
[o.oo z [o = 0.00 = 
Step [10 - | Bottom criteria | Clar... | 


ee = 
— Goto | = B Cancel | 




















X 
Хт) 




















参数 十 入 其 中 ，。 


© 当前 工作 人 台 模 型 位 于 
地 板 模 型 ш 因此 ， 


| remp m um E) сштш Амр" 
"Ene NEL NN а [ш оош) "Patr "Pos" 
Sep [0 可 openion [Mosoue >] marx | 输 入 X=800.000、 
Pick Y-0.000 和 Z=0.000， 修 改 
ep ee 。 模型 的 位 置 , аа ОК”. 
з e STAND nx 





== | 
Add 


File Name 


EN 


[ | Dummy Мосе! 
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MotoSimEG-VRC x 


CAUsersWPubliciDocuments:MOTOMANMMotoSimEG-VRCXCellsVN 
modelsWork.mdl 
Create New File 





ШОШ кле» 


En ОК А 


QD 08 "STAND" , Hi 


t “Or » Я E: 


否 创建 新 模型 对 
ИМЕ, Huh "Hi" 


Sa dE A SS ARBA ies Menos 


Pos |[Model Оту v| [x] 
Layout (4) Opacity: [1.00 Е 










日 -人 world 
Š- STAND 
[00 work 
Add | Pos |[Model Oniy -| E 
2] WORK 
Add Parts 
je =] ^ 
Move Org | 
ClipBoard... | 
ВОХ Edit 


Widthi)(mm Depth(D)(mm Height(H)(mm 
— [500000 = [30000 B 
X(mm) Y (mm) Z(mm) 
[0.000 = [0.000 = [ 5.000 4 
Pxídeg) Ву(дед) Rz(deg) 


mcs ри г] pm j 


Step f 0 z | Bottom criteria | Сонг: 
Teacher ® d o D 
Ecco ===] 











Position work 
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X(mm) Y (mm) Z(mm) 
| 0.0002 | р.000-2 | 400.000 БЫШЫ | 
RPx(dedg) Ву(дед) Rz(deg) 


[ ож wp ^ ow 


— 4. Teacher Nm [Absoue =] 
x D Di em Operation: |Absolute m nm | 
t $& FLOOR 









Setting »» | 





[ Ріскћо points 


sé A EA ЕЕЕ ЛАВЕ Y Ут e le bs Up Uns A IRE. 以 及 工作 合 和 工件 , 如 图 2-7 


所 示 。 





双击 出 现 的 work 模型 ; 

或 者 选择 “work”， 再 单 击 
Ч 

选择 “BOX”, 单 击 “Add” 
(创建 两 个 BOX)。 

分 别 双击 曲 中 创建 的 

BOX， 将 两 个 工件 的 参数 十 

入 后 单 击 “OK”。 

(7 i “Close” - 


(9 选择 work, Hit; “Pos” o 
将 Z=400.000 填 入 框 中 ， 
P é OK” А 
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部 分 参数 说 明 见 表 2—5. 


表 2-5 
参数 名 称 іо BB 
Add 添加 模型 
Pos 使 模型 在 地 板 中 移动 
World 模型 库 


4. 编辑 工具 数据 
下 面 以 创建 弧 焊 的 焊 枪 为 例 ， 讲 解 如何 编 辑 工 具 数据 。 
D 在 虚拟 编程 器 的 主 菜 单 中 ,选择 “TEACH”-“ROBOT”-“TOOL”， 如 图 2-8 所 示 。 





| г 


с; an 


ја] 


ETE. 
E | 
Seme Г 
et 
m 
апыл 


. | Short Cut 





图 2-8 
20 设置 工具 参数 ， 如 图 2-9 所 示 。 设 置 方法 请 参考 机 器 人 使 用 说 明 书 。 





TOOL 
TOOL NO. 
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5. 添加 工具 模型 
添加 工具 模型 主要 有 两 种 方法 : 创建 工具 模型 和 恋 取 HSF 格式 工具 模型 。 
创建 工具 模型 的 流程 图 如 图 2-10 所 示 。 
5) 
在 Cad Tree 中 创建 一 个 工具 模型 文件 | 一 | 添加 部 分 数据 | 
Ur “Gss” RUE] Гас 











图 2-10 


工具 模型 (以 焊 枪 为 例 ) 的 尺寸 如 图 2-11 所 示 。 





图 2-11 
去 件 A 部 分 (BOX) 、B 部 分 (ВОХ) 、C 部 分 (CYLINDER) 、D 部 分 (CYLINDER) 
具体 参数 见 表 2-6 ~K 2-9. 


表 2-6 


Width (W) /mm Depth (D) /mm Height (Н) /mm 80 
Rx/ C "S BEN Rz/ C 0 
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pe Ri OMACDJUISOIOW 地 оз 


Gs, MEAS sea ДОЛЬ в IMoxtoStmisG-VIRC 









表 2-7 


ж 2-8 


[omm |o] ж [ш 


A 2-9 


Lower Dia. /mm 





Lower Dia. / mm 


[omm |o] ж [ш 


1) 创建 一 个 焊 枪 《使 用 Cad 模型 创建 ) , АККЕЛШ F ç 





ad Tree work nx 


Add || Pos | [Mode Only y| | 
Layout | Opacity: [1.00 [ШЕШ 


J-A world 
Ef STAND 
| L. emm 
E $ NX100-RB1 
| Ee S NXIDO-RBI rm 
H- $ МХТ00-ВВ1_ LK0 DUMMY 
S- $ NX100-RB1_link1 


H- S NX100-RB1_LK1_DUMMY › “NX100-RB1 
E- S Nx100-RB1_link2 L Ж 击 
H- < NX100-RB1_LK2_DUMMY flange” { 单 БА. 


d- $ NX100-RBI link3 
H- F NXT0O0-RB1, LK3 DUMMY 
E $ NXT0O-RBI link4 
H- $ NXI00-RB1, LK4 DUMMY 
E S NX100-RB1_link5 
由 -二 NXIDO-RB1, LK5 DUMMY 
E $ NXTOO-RBI link& 
m$ NXIO0-RB1, LK6 DUMI 





x v Teacher 
e worldframe 
L..& FLOOR 


ss EASQUE ДЇ 3454222 в MotoSimBG=VRC 


Cad Tree NX100-RB1_flange nx 


BENE ШШ 


Add Model Dialog X 


Do s = 
i$ меј Name ç | ok 7j 
“ Lut 


l File Name Cancel | 
р Dummy Model 


&- МХТОО-АВТ LK2 DUMMY 















MotoSimEG-VRC X 


CAUsersWPubliciDocumentsMOTOMANMMotoSimEG-VRCXCellsM V 
models VTOOL.mdl 
Create New File 








2) 使 用 读 取 HSF 格式 工具 模型 的 方式 来 创建 一 个 工具 模型 ， 


Cad Tree TOOL nx 


dd | Po s |[Моде Only w Ë 
L t See А!! 
=s Ai Model Onl 


Frame Onlv 
















-È 5ТАМ Н ~ 
| 26 Мух] 4| Wireframe 
| &- S NX100-RB1_LK0_DUMMY 
| E $ NXIOO-RBI link 
H- S. NX100-RB1_LK1 DUMMY 
B $ NXTOO-RBI link? 
H- $ NXIOU-RBI LK? DUMMY 
E $ NXTOO-RBI link3 
由 -二 NXIOU-RBI LK3 DUMMY 
E $ NXTOO-RBI link4 
由 -二 NXIOU-RBI LK4 DUMMY 
E $ NXIOO-RBI link5 
H- S NXIOO-RBT, LK5 DUMMY 
S- $ NX100-RB1_link6 
m- $ NXIO0-RBI LK6 DUMI 
Ë= $^ Nx100- RB1_flange 





| (D — S Мх100-ВВ1 tcp 
x Teacher 
— worldframe 
Lm FLOOR 






D ШЛ "TOOL" , 

жр ОК” . 

@@) 弹 出 对 话 框 ， Бїт “їй 
创建 新 的 模型 


(D УЕ ГЕ Я 977 
Т j О BO 
和 2 个 “CYLINDER ” 
将 参数 数值 填 入 各 日 的 
编辑 框 中 , Hab "Close" 


具体 操作 步 又 如 下 所 示 。 


D xe $& b H 8) € A 
"OOD 

(2) fib md АП” , fa 
藏 前 面 创建 的 模型 。 


ү 


pe mide OMA-COJUISOIOJA 地 озщ 
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pe mid DH 人 一 DIWISOIOW 4d № в 


ss ha Sa A ss АМ в. MotoSimBG=VRC 


-ad Tree NX100-RB1_flange nx 


Pos [Model Only М | | 
Layout Opacity: |1.00 H 


E A world 
H- @ STAND 
в $ NX100-RB1 
| Ee 9 NX100-RB1_rm 


Add Model Dialog X 


© == 


File Мате Cancel | (3) 在 Cad Tree 中 选 择 
Р тае Е "^NXIOO-RBI flange" . 
—anaas — 四 单 击 “Add”。 


H- S NX100-RB1_LK5_DUMMY 


E-$ NX100-RB1_ink6 (5) ÆI% HH BST uf NE rH @ 
&- NX100-RB1_LK6_DUMI 
мяжа RERE 









be т TOOL 
i bo; $ NX100-RB1. tcp — А э _ Ð ГҮР 
^4 Teacher ШИ) TOOL FE 3L 
— ^. worldframe Pe 
—® FLOOR Tp P: 


Model file (ipu ee. 
Mes 加 za 选择 模型 о 
Meist dmm “ Ореп » " 
区 @@ 单 击 “OK” 。 


My Documents 


My Computer 


My Network File name: [rorch. hsf -] О Open _ › 


Places 


Files of type: — — [HoopsStreamFile(" hsf) ~] cancel | 





XH Rh YR 8.8001 TOOL", EH RK] 2-12 所 示 的 “Model Library” Xo HI) 


能 后 面 会 介绍 。 









Controller Simulation Online Function 





Position OLP Job : 
Panel Browser Function Y 
Teaching 





图 2-12 


完成 以 上 操作 后 ， 一 个 在 1 个 工作 人 台 上 焊接 2 个 工件 的 简单 机 器 人 弧 焊 工作 站 就 创建 
完成 了 ， 如 图 2-13 所 示 。 





2-13 
部 分 参数 说 明 见 表 2-10. 
表 2-10 
参数 名 称 功能 说 明 
NX100-RB1_flange 工业 机 器 人 的 法 兰 模型 〈 焊 枪 的 母 模 型 ) 
添加 的 TOOL 焊 枪 模型 《工业 机 器 人 法 兰 的 子 模型 ) 


2.2 设置 系统 选项 

软件 带 一 个 命令 栏 ， 包 含 组 织 应 用 程序 的 特性 等 一 系列 标签 项 部 的 功能 。 

1. 系统 选项 的 设置 步骤 

打开 系统 选项 设置 对 话 框 ， 单 击 VRC 按钮 ， 单 击 “Options”， 然 后 进行 系统 选项 设置 ， 
完成 后 单 击 “确定 ”， 如 图 2-14 PR. 


em Option Setting X 








Other | CAD Import/ Export | 

Show Teach Point | Customize Mouse | Backup | 

Graphic | Markup | Robot Options | Lang / Unit | 
— Background Color Shadow 








Top color | [ШИ 厂 Show 
Bottom color | | Color 


[ Same Color 








m Smooth Transition 
[ç Execute 
Duration [12 

-Display 
Driver [OpenGL ”| 
[М Axis Triad On 

[v Perspective 


























[ Enable 


软件 版 本 不 
同 ， 设 置 对 话 框 
位 置 可 能 有 区 别 。 











| Level Of Detail 
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р š S OSMACDQdUISOIOW 地 ro 


EM — 


pe midi OMA-CDJUISOIOJN 地 ro 


2. 








系统 选项 设置 的 注意 事项 


1) 可 根据 个 人 需要 修改 背景 颜色 、 地 板 颜 色 等 。 
2) 如 果 设 置 有 问题 ， 单 击 “Reset” (初始 化 设置 ) ， 一 般 不 建议 修改 。 
3) MotoSimEG-VRC 没有 打印 功能 。 


2.3 


平移 、 旋 转 等 操作 





系统 创建 后 有 一 组 看 着 很 奇怪 的 图 标 〈 图 2-15) ， 这 些 图 标 可 以 对 工业 机 器 人 工作 站 
做 出 和 平移、 旋转 等 操作 。 





© | © | @ | ® | @ | @ 


“ОГ yor ‹регатоп ranei " 
E " Es Э DUI 


2-15 
图 2-15 中 图 标的 作用 及 使 用 方法 见 表 2-11. 
表 2-11 





ul 


作用 及 使 用 万 法 





URMA NER, 3E рар EO AK йз] F CH) 拖 动 鼠标 实现 ，Z 轴 的 旋转 ， 图 像 置 于 中 心 坐标 ， 从 一 
边 到 为 一 边 拖 动 眠 标 实现 





拖 动 忌 标 ， 在 所 需 的 范围 扩大 











垂直 旋转 ， 上 下 拖 动 鼠标 实现 ;水 平 旋转 ， 从 一 边 到 吃 一 边 拖 动 鼠 标 实现 





从 一 边 到 另 一 边 拖 动 鼠标 ， 从 左 到 右 〈 或 从 右 到 左 ) 用 鼠标 运动 





放大 和 缩小 的 图 像 ， 通 过 向 上 《放大 ) 或 向 下 《缩小 ) 拖 动 鼠标 实现 ， 旋 转 图 像 ， 从 一 边 到 另 一边 拖 动 鼠 标 





放大 和 缩小 图 像 ， 通 过 回 上 《放大 ) nkj F CHO 拖 动 鼠 标 实现 





单 击 任何 想 要 的 点 ， 这 时 显示 单 击 点 位 于 屏幕 的 中 心 








学 习 检 测 


1. 通过 本 章 的 学 习 是 否 可 以 独立 完成 简单 系统 的 搭建 ? 
2. 系统 布局 中 怎么 添加 工具 ? 

3. 熟 读 软 件 说 明 书 ， 软 件 文 持 哪 几 种 格式 模型 导入 ? 
学 习 检 测 参 考 答案 

1. Hk 

2. 添加 工具 ， 以 添加 一 个 焊 枪 为 例 ， 步 骤 如 下 : 





首先 选择 “Home” 选 项 卡 ， 再 单 击 “CadTree”， 将 竺 添加 工具 的 机 器 人 DX200-ROI 


目录 展开 ， 选 中 “DX200-R01_fltange”， 单 击 “Add” 按 钮 ， 如 图 2-16 所 示 。 





Pos |[Model Only -| [1] 
_ Layout | [1.00 E 


日 -人 world 
E 9 DX200-RO1 
| Be S DX?200-RO01 rm 
| H- 9 DX?200-RO01 LKü DUMMY 
E S DX?00-R01 link 
H- $ DX200-R01 LK1 DUMMY 
B $ DX200-R01 link? 
H- $ DX200-R01 LK2 DUMMY 
B $ D>200-R01_link3 
H- F DX200-R01_LK3_DUMMY 
E S Dx200-R01_link4 
в 9 DX200-R01 LK4 DUMMY 
E S DX200-R01 link5 
m$ DX200-R01. LK5 DUMMY 
S- $ DX200-R01 link& 
H- $ DX200-R01 LK& DUMN 
3J- $ Dx200-R01. flange 
S DX200-RO1 tcp 





| — | Teacher 
^. woürldframe 
$m FLOOR 


2-16 
单 击 “ 图 ”按钮 ， 如 网 2-17 所 示 。 
| Add Model Dialo F =< 
Tn oœ | 





2-17 


选中 所 需 的 工具 数 模 ， 单 击 “Open”， 如 图 2-18 Wr. 
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pe mid DH 人 一 DIWISOIOW 4d № в 


So bu a A ss ДЫ в. MotoSimEG=VRC 


pei | 
Ө c2 < EUR > DX200 焊 枪 ， 安 川 标 配 东 全 焊 枪 > HSF » ҮМСА 300 HSF » YMCSA 300R » -| 好 | Re s |“ || == YMCSA. 300R EJ 


名 称 

== 
E 视频 
з BH 
15% жён 
4 音乐 


J. зоок 

J 300R:#F816mmtftH/EsEs 

|] YMCSA_300R.hsf 
YMCSA_300R_13.hsf 
YMCSA_300R_16.hsf 
YMCSA_300R 锥 行 16 常 用 .hsf 
| YMCSA-300R(10mm).hsf 

| YMCSA-300R(12mm).hsf 

Г] YMCSA-300R(15mm).hsf 


I, 计算 机 
&> 本 地 磁盘 (C:) 
=> 本 地 磁盘 (D:) 
s> 本 地 磁盘 (E:) 
«E CD 驱动 器 (G 








@ ma - C т 
File name: YMCSA-300R(15mm).hsf v |Model data (*.mdl;*.hmf;*.hs w 








图 n 
гї “ОК”, aW 2-19 所 示 。 
单 击 “ 是 ”按钮 ， 完 成 工具 数 模 的 导入 ， 但 是 焊 枪 不 在 工业 机 器 人 的 法 兰 上 ， 如 网 2-20 
Б 





o YMCSA-300R(15mm).hsf : 


Copy model to the "model" folder? 


Name | teme. f 300R15mm — 


File Name Cancel | 


E MHINDX20OIH& cJ НДЕ 
[ Dummy Model 





2-19 图 2-20 


单 击 “Pos” 按 钮 ， 选 中 添加 好 的 工具 数 模 YMCCA-300R， 修 改 数 模 位 置 ， 完 成 后 单 击 
“OK” 按 钮 ， 如 图 2-21 所 示 。 

选择 “Controller” 选 项 卡 , 单 击 “Tool Data”, 选择 工具 编写 , 根据 设计 尺寸 填写 各 数值 (如 果 重 量 、 
重心 参数 不 填写 ， 工 业 机 器 人 会 按照 最 大 负载 运行 ， 影 响 广 拍 ) ， 单 击 “OK” 按 钮 ， 若 无 法 获得 














. Layout 
А wor 
&- $ DX200-RO01 


Š- $ DX200-RO1 rm 


E- $ Dx200-R01_link2 
B- 


| = .. Teacher 
— ^ worldframe 
l. € FLOOR 





$ DX200-R01_LK 
$ DX200-R01 lin} 
H- 9 D>200-R0 
ш-% DX200-R 
E- S DX200-R01_link5 


H- $ DX200-R01 LK5 DUMMY 
日- S 00200-01 link& 
m$. DX200-R01. 1К6 DUMMY 
d- $ DX200-R01 flange 
— (8 vMCSA-300R(15mm) 
$ DX200-RUl tcp 














01 LK4.- 








[ Enable 
[ Picktwo points 





DUMMY 





2-21 


Cancel | 


matrix | 





DX200: Tool E 


Robot [Pot: Dx200-R01 = | 


Tool No: Cancel | 


x | 0000] Rx | 0.0000] mes | 
v[ 0000-4 my[  00000—]![- Pick Enable 
z[ 0000-4 m[  0000— 

Step: [10 -| 


W 0.000 [ko 

ха 0.000 [mm] 0.000 [kg.m2] 
vg 0.000 [mm] 0.000 [kg.m?] 
Zg 0.000 [mm] 0.000 [kg.m2] 





2-22 


VC 


Huh “ОК”, uk 2-22 所 示 。 
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p Ж Sas OMA-COJUISOIOJ 4j № № 
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pe 5 Ж ж DH 人 一 DIWISOIOW 4d № в 


ЗА ДЫ в. MotoSimBG=VRC 





设置 好 工具 的 尖端 点 ， 整 个 工具 添加 的 工作 就 完成 了 ， 如 图 2-23 所 示 。 


Robot [Rat: DX200-R01 eiim ос] 
Tool No: RR - | Cancel | 


Tool Data 


X [ 92556] Рх [ 00000-4 Apply | 
ч [ 0070] Ву [ -310000—] [ Pick Enable 
区 [427485] Rz [ 00000] 

Step: ho |] << Less | 


Ww 3000 jg 

xg 0.000 [mm] Ix 0.100. [kg.m2] 
Yg 0.000 [mm] ly 0.100 [kg.m2] 
Zg 50.000 [тт] |z 0.100 [kg.m2] 


图 2-23 


3. 软件 支持 多 种 格式 数 模 的 导入 ， 如 图 2-24 所 示 。 


导入 数 模 方法 与 添加 工具 方法 相同 , 导入 *.step、*.igs、*.iges 等 格式 数 模 时 会 弹出 “CAD 


Import" ИЕ, AEH CAM 功能 必须 义 选 第 二 个 选项 ， 如 图 2-25 Drm. 








MotoSimEG data(*.mdl) 

HoopsMetaFile(*.hmf) 

HoopsStreamFile(*.hsf) ES 

Acis(*.sat) Enable Healing 

Iges(*.igs;*.iges) f 

Step(*.stp;*.step) [е Recreate surface M Disable an error 
ProE/CREO(*.prt.**.asm.*) 

Catia(*.CATPart;*. CATProduct) [ Imports the work file for САМ teaching 
solidWorks(*.SLDPRT;*.SLDASM) Selectthis type when the model applies a CAM function. 
Parasolid(*.x t;*.x b) Do not selectthis type when the model is tool or peripheral 
Inventor(*.ipt) equipment. 

rem High-Speed Mode 

RenderWare(*.rwx) 

Standard Triangulated Language(.stl) [  Don'tshowthis dialog next time 

VRML(*.wrl) 一 一 一 一 一 

3D Model(*.3ds) , Cencei | 
PLY(*.plv) 


图 2-24 2-25 





Home 采 蛙 中 的 工具 使 用 


本 章 主 要 介绍 MotoSimEG-VRC 软件 Home 菜单 中 的 工具 是 如 何 使 用 的 。Home 菜单 主要 
对 模型 进行 操作 ， 如 工作 站 布局 、 工 具 的 添加 等 。 
Home 3f Un A] 3-1 所 示 。 


< | p? : gi G | 


ЗЕ е [X] G Š 
| Мо 





3.1 编辑 和 示 教 工具 
Home 菜单 下 ， 编 辑 和 示 教 工具 如 图 3-2 所 示 。 


中 编辑 工具 。 


D ж Т.А. 





3-2 


2 


э жвн RGN 3WOH 4v Me 


ss bz a A SUR ЗОТ в MotoSimBG=VRC 





1， 编 辑 工具 r | 

撤销 当前 和 撤销 后 再 恢复 到 上 一 步 功能 e CO 撤销。 
工具 ， 如 图 3-3 Pp. 

D 撤销 功能 参数 说 明 快捷 键 为 
“ALT+Backspace”， 功 能 为 撤销 当前 操作 — 75 07 
返回 上 一 步 。 

2) 恢复 功能 参数 说 明 : 快捷 键 为 “CTRL+Y”， 功 能 为 恢复 前 一 步 的 撤销 。 

3) 特殊 说 明 及 注意 事项 : 

CD 撤销 和 恢复 功能 支持 工业 机 器 人 的 位 置 变化 、Cad Tree 操作 和 相机 角度 操作 。 

© 任何 操作 引起 的 撤销 和 恢复 的 工作 是 不 支持 撤销 和 重 置 的 。 

(3) 撤销 和 恢复 功能 生成 的 临时 文件 〈.tmp) 位 于 MotoSimEG-VRC 安装 文件 夹 下 的 临 
时 文件 夹 中 。 

由 MotoSimEG-VRC 运行 时 删除 这 些 文件 可 能 会 阻止 取消 一 些 操作 。 

(8 MotoSimEG-VRC 的 正常 终止 应 用 程序 将 会 自动 删除 这 个 文件 夹 中 的 所 有 临时 文件 
不 可 还 原 。 




















2 上 朋 CD 位 置 面板 。 
示 教 工具 用 于 调试 工业 机 器 (2) OLP。 

人 的 动作 ， 如 图 3-4 所 示 。 j joo 
D 位 置 面 板 : 主要 显示 工 @ САМ 功能 。 


业 机 器 人 的 位 置 、 位 置 脉冲 数据 
等 细节 ， 也 可 以 控制 工业 机 右 人 的 动作 ， 相 当 于 示 教 模式 下 ， 手 动 操 作 工 业 机 器 人 。 此 功能 
介绍 如 图 3-5 所 示 。 








QD 单 击 “Position Panel" 

功能 ， 弹 出 对 话 框 。 

包 选 择 需 要 动作 的 工业 

Шо 

(3) X ESM E JI 3X e 

O EREK 

© TAALA A 1 3A ТИП 

ктт, |stepho  -] 位 置 无 误 后 , 单 击 “X”。 
SetFxTCP. | Configuration | 











SS EASQUE ДЫ в MotoSimBG=VRC 


Position Panel 对 话 框 参数 说 明 见 表 3-1. 











表 3-1 
参数 名 称 说 ВЯ 
Robot 机 器 人 名 称 ， 和 Cad Tree 中 名 称 一 致 
Frame 选择 不 同 模式 来 操作 工业 机 器 人 的 动作 脉冲、 各 种 坐标 系 等 ) 
Fix TCP 回 定 TCP， 使 动作 操作 区 无 效 
Step 表示 每 次 前 进 、 后 退 的 进 量 
Configuration 可 看 当前 位 置 的 坐标 点 
Move Slave 多 工业 机 器 从 有效， 联动 ， 可 选择 一 个 工业 机 器 人 动 ， 也 可 以 一 起 动 
Set Fix TCP 设 定 固定 的 TCP 在 模型 的 哪个 位 置 中 
位 置 面板 在 仿真 软件 MotoSimEG-VRC 中 主要 用 于 微调 程序 点 或 改变 姿势 ， 但 看 当前 
脉冲 值 。 
EE 介绍 如 图 3-6 所 示 。 








2) OLP: 主要 进行 拾取 操作 。 此 功 





(D 单 击 “OLP” 功 能 ， 弹 
出 对 话 框 。 

选择 移动 方式 ， 可 选择 
EHRE IE. SAAIE H 








Ék Enable) 
© 





























© Posion T ure pacs © 选择 拾取 模式 ， 但 只 能 

v Orientation T RN 

厂 Z-Axis Н E 拾取 工业 机 器 人 可 以 到 达 

š 的 位 置 。 

[ Free [ç Center . Я 

[ç Verex [ç Edge (4) 选择 拾取 对 象 ， 如 模型 

E š 区 HS x. [ДЇ 中 点 等 。 

v Models м Frames 

[Z Lines [Z Points (5) 选择 需要 移动 的 操作 对 

[ç Floor 象 

Gpereton Objecb (8 Bon 

@ [Мх100-ВВ] - © 移动 到 外 部 参考 点 是 否 

Fosse L 有 效 ， 可 选择 在 某 个 模型， 

C Teacher 

C Model (т) 基 轴 同步 移动 是 否 有 
«« Less 效 ， 可 选择 某 种 方式 。 





тп, ДИ, 
只 有 年 选 择 的 情况 下 可 可 
以 对 选 定 的 对 象 进 行 操 作 。 


(«ove to External Ref. Point» (6) 
[ Active Select Reference | 


Covynchronous Move of Base Axis @) 


ГЛ Active Method 
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OLP 在 仿真 软件 MotoSimEG-VRC 中 主要 用 于 焊接 找 起 始点 及 终点 ， 模 型 转换 位 
Ix 
3) 程序 浏览 器 : 主要 是 对 控制 器 的 程序 进行 浏览 ， 但 是 不 能 修改 。 此 功能 介绍 如 图 3-7 


PZR o 





2 )- Home Controller Simulation Online | 






CD ЛЕ Й a йт, TÉ 








出 对 话 框 。 
凶 选 择 要 得 看 的 控制 右 
Job Browser [1] ыш 程序 | 
_ (S) BS. mm CIS т 
教 的 程序 就 会 显示 出 程序 
名 。 


DA “Search” , 419 
ЙЕ ае A Hj PP Л, EB rH 
右键 可 以 对 程序 进行 添 
J ОЛЕ р. 
Seleot dob | бшш | 加 备注 等 。 

(5) Ë i “BookMark” , 
给 程序 添加 书签 。 


3-7 


4) CAM: CAM 是 Computer Aided Manufacturing MEEK. CAM 软件 系统 提供 一 种 
交互 式 编程 并 产生 加 工 轨 迹 的 方法 ， 它 包括 路 径 规 划 、 工 具 设 定 、 工 亏 参 数 设 置 等 相关 
内 容 。 

无 论 是 哪 种 形式 的 CAM 软件 ， 大 都 由 五 个 模块 组 成 ， 即 交互 工艺 参数 输入 模块 、 工 具 
轨迹 生成 模块 、 工 具 轨 迹 编 辑 模块 、 三 维 加 工 动态 仿真 模块 和 后 置 处 理 模 块 。 

CAM 功能 是 示 教 工具 中 应 
用 很 多 的 功能 。 在 MotoSimEG- 
УКС 中 ， 焊 接 、 喷 涂 以 及 打磨 等 


应 用 中 都 会 用 到 CAM 功能 | fedi A = 
ызыр, em 
CAM 功能 介绍 如 图 3-8 所 未。 图 3-8 (3) 单 击 “CAM Function" , 


CAM 功能 中 各 个 设置 项 的 介 弹出 对 话 框 , 按 对 话 框 操作 。 
绍 见 表 3-2。 

















ition Online Function Optio (D E: iH éé CAM Fun cti on » | 


AN | ® View Manager | | 
: \ 图 zoom to Extent: 强 出 选项 d 
‚МЫШ г г Quid ANE, S 

Си птар ч 
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zx ge 
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效 参数 译 图 ( 仅 供 参 考 ) 


1. 单 击 CAM 功能 ， 弹 出 对 话 框 





AM Job = 
CAM Job Management CAM Job 管理 


Application [сеа +] 应 用 程序 тт v] 


Job Name | Job 名 称 
Group Set [ei ”| 轴 组 [R1 ~ | 


Comment | 注释 | 























— Show Path -ETKI 
(e Show Current C Show All (e 显示 当前 С) 全 部 显示 | 
CAM Job List CAM Job 列 


Add/Edit | Delete | Copy | 添加 /编辑 | 删除 | 复制 | 
Default Settings | Close | е | 关闭 | 


2. 以 弧 焊 应 用 为 例 ， 单 击 “Default Settings”， 弹 出 对 话 框 

















CAM Default Settings х 
Weaving/Sensing | Weld Environment | ^ Special | ЕхетаіАхіѕ | Environment | CAM 默认 设置 X 
Teaching | — Appreach/Retrect | TerchPesiion | Start/End Conditions | = 
示 教 ”| 接近 / 缩 回 | | 开始 /结束 条 件 | 摆动 / 传 感 | 焊接 环境 | 特别 ”| 外 部 轴 | 环境 | 
m Start Point Intermediate Point(s) 3 3 
pi Д v x 

MotionType [MOVL = Generation Mode 起 始点 се 

С Automatic (See "Special" tab) 移动 类 型 [но\т. -| т = p Š 
Speed 0.00 v| mm/sec C 自动 (请 参见 "特殊 ”选项 卡 》 

@ Manual 速度 [o. 00 -| nn/sec & 手动 


PL | CONT | i | | | | 
б Motion Type мом. -Y PL CONT bd 


Offset pa mm @ Step Pitch | 10.0| 3mm 偏 移 量 [0.0 3 
C Number of Steps | 1 


- End Point 终结 占 


2%:8 Firg] 


PL [cor | Speed 0.00 v| mm/sec PL [cour -| 
Offset ро тт PL [cor -| REE b. 0 = 


[ 反 转 路 径 方向 






























































[ Reverse Path Direction 
Point 
Start Point 





Start Point E intermediate Point(s) Intermediate Point(s) 





>>Next Page 







































































Apply same settings to all following pages 18191518715 EUIS ATLA Ts BIS B 
Cancel | 确定 取消 
CAM Default Settings X 
Teaching | Approach / Retract | Torch Position | Start / End Conditions | САМ ш 

Weaving/Sensing Weld Environment | Special | ЕхетаАхіѕ | ^ Environment | 示 教 | 接近 / 缩 回 | 焊 枪 位 置 | 开始 /结束 条 件 | 摆动 / 传 感 焊接 环境 | 特别 | 外 部 轴 | 环境 | 
Welding Power [- Sg ER 

Power Supply Configuration [Ais Y | 电源 配置 A/8 > 
m Starting Point Detection 广 起 始点 检测 

Job Name | „JBI 作业 名 称 | .JB] 























»»Next Page 




















Apply same settings to all following pages 





将 相同 的 设置 应 用 于 以 下 所 有 页 在 


Cancel | 确定 取消 
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BH B-6ded WOH эф озщ 


4 


28 AR 


32 — — — — alus 43 ДЗ в. MotoSimEG-=VRC 


= 


2. 以 弧 焊 应 用 为 例 ， 单 击 “Default Settings”， 弹 出 对 话 框 


CAM Default Settings 
Weaving/Sensing | Weld Environment 
Teaching | Approach / Retract 





m Torch Position 


Joint Orientation [Shape | 
Work Angle [ 00 deg 
Travel Angle [ош deg 
Rotation Angle | 00 deg 


Joint Offset Vertical | 00 mm 
Horizontal | 00 mm 


[ without ARCON/ARCOF instruction 





数 图 


| Special | External Axis | Environment | 
Torch Position | Start/End Conditions | 





ГТ Corner Processing 


Distance Before Corner po mm 
After Corner [оо mm 























««Prev.Page 


»»NextPage 








Apply same settings to all following pages 
Ces | 
CAM Default Settings 

Weaving/Sensing | Weld Environment Special | External Axis | Environment 

Teaching Approach / Retract Torch Position | Start End Conditions 
Approach point Y Retract point v 
[ Add [ Add 

Position Position 











[Robot Coord. v | 


< po mm 
X [oo mm 
z po mm 
Motion Type [мом z] 
Speed po >] mm/sec 
PL [сомт >] 

















[Robot Coord. + | 


X [o mm 
i [i mm 
z |00 mm 
Motion Type [ww =] 
Speed [ш >] mm/sec 
PL [сомт z] 




















TT Call job before moving 


Name | „JBI 


Ы 
4 
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[ Calljob after moving 


Name | „JBI 
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CAM Default Settings 


Teaching | Approach / Retract 
Weaving/Sensing | Weld Environment 


— Intermediate Point(s) Automatic 





»»NextPage 


Torch Position | Start/ End Conditions | 
Special | ExemalAxs | Environment | 





Tolerance | 5.0 mm 
Maximum Distance | 10.0 mm 


Threshold of MOVC | 10 deg 


[ Without MOVC 










Tolerance 


Maximum Distance 














««Prev. Page 


>>Next Page 





ae | 











CAM 默认 设置 


эм (1352 ) 


TA “| 接近 / 缩 回 焊 枪 位 置 | 开始 /结束 条 件 | 摆动 / 传 感 | 焊接 环境 | 特别 | 外 部 轴 | 环境 





一 焊 枪 的 位 置 


Work Angle 


Travel Angle 
旋转 角度 
Joint E #8 


AGE 
[ ZEARCON/ARCOFiB ® 





接合 点 定位 [shape hd | 


[ oo deg 
Гоо deg 
Гоо deg 
г 
[ 0099 


T Corner 处理 
距离 前 角 p. 0 nn 








后 角 [о.о лл 

















将 相同 的 设置 应 用 于 以 下 所 有 








H 






































CAM 默认 设置 
TA ”接近 / 缩 回 | 焊 枪 位 置 | 开始 /结束 条 件 | 摆动 / 传 感 | 焊接 环境 | 特别 ”| 外 部 轴 | 环境 
Approach point Y Retract point Y 
[ 添加 [ 添加 
位 置 位 置 


机 器 人 人 的 坐标 。 7 


X [0.0 nm 


Y P. 0 mnm 


Z (0.0 nm 











е А ЈА у 
X [o- o mm 


Y 0.0 лл 
Z |0.0 nm 














移动 类 型 [ком -] 
速度 [o- 00 -] nn/sec 
PE [cour -] 





移动 类 型 [ovr ~] 
速度 р. 00 | nn/sec 
PL [conT w | 














T 在 移动 前 call job 








ER | . JBI 








T 在 移动 后 call job 


名 称 | . JBI 














CAM 默认 设置 
m | 接近 / 缩 回 | 焊 枪 位 置 | 开始 /结束 条 件 | 摆动/ 传 感 | 焊接 环境 特别 ”| 外 部 轴 | 环境 


一 中 间 点 自动 








将 相同 的 设置 应 




















于 以 下 所 


) 
=l 
E 





























公差 

最 大 距离 
NOVYC 极 限 
[ 无 HOYC 





| 5.0 лл 
| 10.0 mm 
| 1.0 deg 


[А 
最 大 距离 











将 相同 的 设置 应 用 于 以 下 所 有 页 面 
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CAM Default Settings x 
Teaching | Approach / Retract | Torch Position | Start / End Conditions | 
Weaving/Sensing | Weld Environment Special External Axis Environment | 
- Base Settings 
Motion Limits MN | — 0 mm 
МАХ [| ° mm 
[ Мо Motion 
—]| Station 
@ Horizontal weld auto-adjustment 
Rotation [0.00 deg 
Inclination [ооо deg 
Offset 0.00 mm 
C Keep constant robot posture 
Turn Axis [ 了 

















««Prev.Page 


>>Next Page 








Apply same settings to all following pages 
omes | 
CAM Default Settings X 
Teaching | Approach / Retract | Torch Position | Start / End Conditions | 
Weaving/Sensing | Weld Environment | Special | External Axis Environment 
r Environment Settings 
Template file [cem vi 004рі há | 
Speed Units [тт/зес há | 
Registered Job | Add | Delete | 
Instruction 


(Cannot register 
motion instruction.) 








m Target Point Frame References 


x. [Reference їасе(-) Y: 


z: [Reference face's normal (2 -| 

















««Prev.Page 


Apply same settings to all following pages 


»»Nex Page 





owe | 


CAM Default Settings x 
Weaving/Sensing | Weld Environment | Special | External Axis | Environment | 
Teaching | Approach / Retract Torch Position | Start/ End Conditions | 





m Torch Position Corner Processing 


[L-Shape z | 


Joint Orientation 


After Comer 





Before Comer [оо тт 


[00 т 





Distance 
Work Angle [ oo deg 
Travel Angle | oo deg 
Rotation Angle | n deg 
Joint Offset Vertical [ n mm 


Horizontal | 00 тт 


[ without ARCON/ARCOF instruction 
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CAM 默认 设置 
m | 接近 / 缩 回 | 焊 枪 位 置 | 开始 /结束 条 件 | 摆动 / 传 感 | 焊接 环境 | 特别 ЖЕНЕ | 环境 
-基本 设置 
移动 极限 MIN | 0 mn 
MAX 0 mm 
[ 不 移动 
-外 部 轴 














@ HRES 
旋转 [о. 00 f 
倾角 P. 00 角度 
Ñ... [0.00 ^ m 
C ТЕЕ ВИЛЕ Л 256 


回转 轴 Г] 
































将 相同 的 设置 应 用 于 以 下 所 有 页 面 






































CAM 默认 设置 
示 教 ”| 接近 / 缩 回 | 焊 枪 位 置 | 开始 /结束 条 件 | 摆动 / 传 感 | 焊接 环境 | 特别 ”| 外 部 轴 ”环境 
一 环境 设置 
模板 文件 [can. v100. tpl Y| 
速度 单位 [nn/sec -| 
ты | 添加 | ж | 
指令 | жа | 删除 | 
不 能 登录 
移动 指令 ) 
目标 点 坐标 引用 
X: Ze ° bud 
y [参考 面 是 标准 的 (=) | 























将 相同 的 误 置 应 用 于 以 下 所 有 页 面 

















| 外 部 轴 | 环境 








CAM 默认 设置 
TA ”| 接近 / 缩 回 焊 枪 位 置 | 开始 /结束 条 件 | 摆动 / 传 感 | 焊接 环境 | 特别 
EDT T comera 
接合 点 定位 [L-Shape -] 距离 前 角 
Work Angle | 0.0 дев 
后 角 
Travel angle | 0.0 deg 





Fo 


Tum 


mm 





旋转 角度 
Јоіпі E 垂直 


| 0.0 deg 
| 0.0 mm 


水 平 | 0.0 mm 


[ ZEARCON/ARCOFiB S 


























将 相同 的 设置 应 用 于 以 下 所 有 页 面 
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CHE) 
s KHS 
5 数 参数 译 图 ( 仅 供 参考 ) 
2. 以 弧 焊 应 用 为 例 ， 单 击 “Default Settings”， 弹 出 对 话 框 
CAM Default Settings x 
Weaving/Sensing | Weld Environment | Special External Axis | Environment | — 
Teaching | Approach / Retract | Torch Position Start / End Conditions CAM 默认 设置 x 
Arc Start Condition r- Arc End Condition - ] 示 教 | 接近 / 缩 回 | еа 开始 /结束 条 件 | 摆动 / 传 感 | 焊接 环境 | 特别 ”| 外 部 轴 | 环境 | 

@ Arc Start File No. 1 ( Arc End File No. 1 — B3 ДЖЕ -电弧 结束 条 件 
-C Welding p — —— -C Welding ——— (e и DS 3CEE No. | 1 (s PMAR No. | t 

Current [ 1 А Current [ 1 А С 焊接 - e С RE — = zl 

ES | ES 

Voltage | 50 % Voltage | 50 % | 电流 za 电流 a 

[ Speed | 01 mm/sec [ Timer | 0.01 sec 电压 SU 电压 Ж SEN 

Г т Гот [^ An ' [ 速度 | 0.1 mm/sec [ 定时 器 | 0.01| sec 

Timer Anti-stickimag 
Е s [ 定时 器 [Г 001 вес 三 057422 
[ Retr = 
[ ещ 

[ Use the speed of "Teaching" [- 使 用 * 示 教 “速度 




















>>Next Page 





属相 同 的 设置 应 用 于 以 下 所 有 页 面 


Prev. Page ; 
l E ME 
omes | Im 





3. 设置 完成 后 ， 单 击 “OK”， 等 待 加 载 完 成 


Loading Robot Settings... 正在 加 载 机 器 人 设置 … 


Please wait while the job creation settings are 


正在 创建 作业 job 配置 设置 ， 以 匹配 机 器 人 设置 ， 
being configured to match your robot settings. 请 稍 候 。 





4. 单 击 “Add/Edit”， 弹 出 对 话 框 ， 使 用 CAM 功能 


в H 5-64 WOH da o lx 


A 
4 
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8 ! Create job : 123JBI : R1: 















































T) 创建 job : 123.ЈВІ: R1: X 
Path List ; r-Path Content -路 径 列 表 路 径 的 内 容 
| r Sync Е H 8% 
ToolNo: 、 è B 
[ PickEdge << | >> | | *ODINO Г Robot [ 拾取 边 << | 22 | ToolNo: 三 机 器 人 
асе Alternate Edge | [ Base 替换 面 | 蔡 换 边 | Г 基 座 
[7 е. [ Station 创建 路 径 m EU [ Жар 
Attain | =: Se 
-Targets 一 一 一 一 目标 
Aodify 修改 | 
厂 Pick Г 拾取 
+ ; 初始 点 
DA | 全 | Add Call Job ене [3] = 添加 Call Job йош 
= z 
Move Register | Бр . 登录 | 
Up TERES T 轴 转 360 度 | 
360-deg 
[B] ` 
Mo 配置 设置 























关闭 | 











Configuration 移动 
Setting | 


= 调整 变 位 机 | 
Close | 








Adjust Positioner | 


3.2 MATA 


和 何 蛙 来 说 视图 工具 就 是 从 不 同 角 度 ， 方 便 和 直观 地 看 工业 机 如 人 的 动作 ， 
以 对 各 个 角度 和 各 个 位 置 进行 确认 。 视 图 工具 功能 介绍 如 图 3-9 所 示 。 








方便 拾取 ， 可 


S А ss АМ в MotoSimBG=VRC 


= : ` e © E | 


View 





View Manager 


E ` ale 


标准 视 
图 按钮 
ele [B]a=k. a | 
-9 u | «9 г | 旋转 投 
钮 和 锁 
Fit view to Extents | 定 视 距 
[User views — 
AEX 
视图 列 
表 


3.3 模型 工具 


模型 工具 是 软件 对 模型 管理 的 工具 ， 此 工具 功能 介 








a 
下 面 的 对 话 框 ， 可 以 目 
定义 10 个 用 户 视 和 角 。 


CO 
НЛА Е, 11 + 
单 击 后 ， 单 元 所 有 模型 
目 动 按 放 大 或 者 缩小 显 
л Б. 


© 第 见 的 视图 ， 从 左 到 
右 ， 分 别 为 等 距 视 图 、 
信 视 图 、 侧 视图 和 主 视 
图 。 


绍 如 图 3-10 所 示 。 


Q 选择 一 个 模型 : 单 击 
选择 模型 的 任何 点 即 可 。 
(2) CadTree， 模 型 的 分 布 
结构 图 。 

O 内 置 的 模型 库 。 


23 


жж н mede UOH db озщ 


36 


Ы 
4 
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功能 介 





ЗД apri osea -MotcSimEG=VRC 


1) CadTree 功能 : 





绍 如 图 3-11 所 示 。 


软件 中 使 用 模型 的 分 布 结构 图 ， 


imulation Online Function Option Function 

















这 也 是 该 软件 的 一 个 风格 。CadTree 


CD 单 击 CadTree， 弹 出 

























对 话 框 , 单 击 对 应 模型 ， 
jll j 77 5. 
(25 o iE ВЕ, Шр 
所 于 
Cad Tree world x 
添加 | OO иш 
查看 所 有 
3- Ç NX100-RB1 hi, =— 
8-9 NX100-RB1_rm 
E $ NX100-RB1_LK0_DUMMY 
(0$ NX100-RB1_LK0 
日 - 宣 NX100-RB1_linkl 
m$ NX100-RB1_LK1_DUMMY 
| H- 9 NX100-RB1_link2 
: = Teacher 
: -= worldframe 
LE FLOOR 
mm) Ха) YG) Z(m 
Шш жи жою жи чї 
Ry(dedg) PRzldeg) Rx(deg)  Ry(deg В=(деғ) 
afo foo — ij oo | Hoo y 
步 : 10 Y 
图 3-11 
序号 说 明 
@ 配对 2 个 面 〈 通 过 2 个 面 上 的 点 ) 
@ 配对 2 个 面 (通过 2 个 面 ) 
(3) 配对 2 个 圆 〈 通 过 圆 上 两 点 和 圆心 ) 
(4) 配对 2 个 圆 (通过 圆 上 三 点 ) 
© 创建 参考 坐标 
(6) 删除 参考 坐标 
(D 删除 所有 参考 坐标 
(8) ER EAN 
(9) 按 选 定 的 轴 旋 转 
(0) 按 选 定 的 轴 配 对 2 ^ TRI 
图 3-12 
2) 模型 库 : 内 置 模型 图 包括 各 种 柜 体 、 焊 机 、 焊 检 和 工作 台 等 ， 可 以 通过 选择 后 拖 搜 


到 地 板 上 或 者 要 添加 的 位 置 上 ， 还 可 在 CadTree 修改 其 布局 ， 如 图 3-13 所 示 。 
做 好 的 3D 模型 也 可 以 保存 在 模型 库 中 ， 实 现 再 利用 。 即 保存 进 模型 库 的 自 定 义 模型 可 
调用 ， 如 图 3-14 所 示 。 


以 随意 





ЛД ДДУ в -MotoSimBG=-VRC 


Category [Controller 了 | ра | 


— Controller D... 


3-13 


шал +] BIB | 


va 
б 


] PEOPLE BOX 


WORK*BOX | WORK*BOX2 


图 3-14 


3.4 拾取 工具 





拾取 工具 相当 于 前 面 介绍 的 OLP 功能 的 快捷 方式 , 可 对 拾取 对 象 和 拾取 模式 进行 修改 ， 


OLP 功能 解释 如 图 3-15 所 示 。 





М Pick Enable 
Move Mode 


[ç Position Use Face: 
[ç Orientation Hg 
Г Z-Axis С Reverse 
Pick Mode 
[v Free [ Center 
[ Vertex [^ Edge 


Pick Object 
[v Models [v Frames 
[v Lines [v Points 

[v Floor 






















Operation Object 
(s |NX100-RB1 


[ Move Slave | 


(C Teacher 
С Model 





<< Less | 









Move to External Ref. Point 


[ Active Select Reference | 


Synchronous Move of Base Axis 


[ Active Method | 


图 3-15 











[ 移动 从 侧 ...| 
C 示 孝 
C 模型 


«р | 


| 


基 轴 同步 移动 
Г 有 效 





D 
移动 到 外 部 参考 点 
[ AR 选取 参照 | 


方法 
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拾取 工具 中 的 拾取 对 象 和 拾取 模式 展开 ， 如 图 3-16 所 示 。 





图 3-16 


3.5 屏幕 工具 
屏幕 工具 用 于 做 标记 和 坐标 显示 等 ， 如 图 3-17 所 示 。 
序号 按 从 左 到 右 ， 从 上 到 下 的 顺序 为 四 一 四 ， 详 细 介 绍 见 表 3-3. 





Screen 





3-17 


表 3-3 
HR = 功能 说 明 
切换 视图 中 是 否 显示 AXIS6 的 坐标 
显示 截面 X/Y/Z 
增加 注释 
测量 线 的 长 度 
标记 ， 画 一 条 直线 /一 个 圈 / 一 个 矩形 或 添加 一 个 备注 (文本 ) 
显示 模式 的 切换 
坐标 系 显示 大 小 切换 
灯光 管理 
阴影 的 模型 显示 在 屏幕 上 的 切换 
是 否 隐 藏 世界 坐标 的 切换 
视角 的 切换 
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3.6 测量 等 工具 


测量 等 工具 用 于 测量 模型 的 和 角度、 长度 及 性 能 等 ， 如 图 3-18 所 示 。 
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{=} Distance | [ез] Сору É HES юты É IDPHRBILUGE 
Lane) |$ 对 应 其 译 图 т Uu 
Fa (Tg stir 
Measuenentl Tos | 
(2) Heart Beat Gamas 
$? Change Language 对 应 其 译 图 Ф 更改 语言 
mc mr 
图 3-18 


测量 等 工具 详细 说 明 见 表 3-4. 








= 3-4 
功能 名 称 imy aƏ HB 
距离 在 模型 里 选 定 2 个 点 ， 自 动 测量 距离 
fü 选 定 3 个 点 ， 构 成 角 ， 自 动 测量 角度 
复制 将 软件 的 画面 截图 到 Word 中 (只 能 截 界面 中 的 图 》 
测量 性 能 可 测 得 工程 包 占有 多 大 内 存 ， 便 于 了 解 其 性 能 
软 执行 添加 一 个 相关 的 exe 文件 
打开 项 目 文件 夹 ”| 对 项 目 文件 中 的 文件 进行 操作 
刷新 间隔 指 动画 刷新 时 间 ， 时 间 越 长 ， 动 画 刷新 越 快 
语言 软件 只 支持 日 文 和 英文 


3.7 操作 工具 


操作 工具 用 于 模型 的 移动 等 操作 ， oe Оаа 





序 5 功能 说 明 

对 需要 操作 的 控制 器 进行 选择 

显示 / 隐藏 操作 处 理 

选择 操作 的 协调 处 理 ， 这 些 坐 标 是 可 选择 的 

当 操 作 虚 拟 示 教 器 ， 只 选中 的 工业 机 器 人 动作 

操作 虚拟 示 教 器 ， 选 中 的 工业 机 器 人 和 另 一 个 工业 机 器 人 移动 保持 TCP 相同 的 相对 位 置 
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(BE) 
m 5 功能 说 明 
©) 显示 当前 工作 的 对 照 组 
© 显示 /隐藏 工具 名 称 CTCP) 顶端 的 工具 及 导向 设置 
(8) 地 板 格 大 小 的 设置 











通过 对 本 章 的 学 习 ， 可 对 Home 菜单 中 工具 的 使 用 有 一 个 深刻 的 理解 。 
学 习 检 测 


1. 运用 所 学 ， 示 教 第 2 章 建立 的 焊接 系统 的 起 始点 和 终点 。 

2. 通过 拖 搜 将 柜 体 等 布 进 焊 接 系统 中 。 

3. 看 说 明 书 ， 理 解 “CadTree” 的 快捷 键 操作 。 

学 习 检 测 参 考 答案 

1. 这 里 讲解 如 何 添 加 一 个 AXIS6 模型 的 焊接 起 始点 和 终点 (目标 点 ) ， 这 个 过 程 不 一 
定 是 必需 的 ， 但 它 可 以 使 将 来 的 示 教 更 容易 一 些 。AXIS6 模型 有 X、Y #l 轴 框 架 ，AXIS6 
设置 为 目标 分 以 下 两 个 步骤 : 

第 一 步 : 示 教 焊接 起 始 位 置 。 

1“ Ноте” 3z "132 Teaching" , Hih“ OLP” FZE, 显示 OLP 对 话 框 , 选择 “Teacher”， 
最 后 勾 选 “Pick Enable”， 如 图 3-20 所 示 。 




















OLP: Teacher nx 


£) »Home.. Controller Simulation Online [v Pick Enable (5) 


— Move Моде 


еб O — 


Undo Redo Position € Job ` САМ [ Orientation 


Panel Browser Function Y [ z-Axis 
—— 














IJse Face:- 
C Normal 
@ Reverse 
























— Fick Mode 
[ç Free [ Center 
[ venex [ Edge 








-Pick Object 

[ç Models [ç Frames 
[ Lines [ Points 
[ Floor 





- Operation Object 
(С |NXI100-RB1 Y 


[ Move Slave Ld 
(€ Teacher @ 


C Model 















<< Less 





УУ, ур i 
к=, Move to External Ref. Point 


1. xut, 选择 点 ， 不 然 导 [ Active Select Reference | 
致 选择 位 置 不 准确 。 
2. 模型 的 焊接 面 不 一 定 是 例子 Synchronous Move of Base Axis — 
中 的 这 一 面 ， 可 以 选择 背面 ， 操 作 是 S06 aia 
ж 




















图 3-20 
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单 击 焊接 开始 位 置 ， 检 查 局 用 ， 如 图 3-21 所 示 。 











图 3-21 


出 现 图 3-22 所 示 的 坐标 。 





图 3-22 








工具 角度 示 教 为 最 佳 的 焊接 位 置 : -45”。 双 击 “work” 模 型 ， 在 Саа Tree 文件 中 添加 
AXIS6 编辑 对 话 框 ， 如 图 3-23 所 示 。 


Layout Opacity: 
日 -人 world 
i & 
rali: Tank Frame Edit: work 
: ж E work 
8- ST NX100-RB1 Index Position: work [mm.deg] 
=. A Teacher Insert 






AXISb x NÉ Z 
i ыш ^. warldframae [0.000 2 [0.000 E [0.000 šJ 
ЖЕ: Move Or | X 
ът FLOOR | g Px = B В " 
ClipBoard... | [0.00 2 [0.00 E [0.00 E 


s | 
ose Step: 10 м Goto | 厂 Pose OK 
" Operation: [Absolute +] [ Sync Cancel 


3-23 
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检查 坐标 系 的 姿势 复 选 框 ( 勾 选 “Pose”) , #15 “Сою” ti, 1 Rx-180.00 和 
Ry=45.00 填写 进去 ， 单 击 “OK”， 如 图 3-24 所 示 。 


| Frame Edit: Wc JRK 


Posi stion. deg) T : 
= ш 000 js E- 
E 00 ЕЗ 00 b | 

зер [0 


zl Operation: ко jl 


图 3-24 


焊接 起 始点 位 置 示 教 完成 ， 如 图 3-25 所 示 。 








ж жвн &-ф- WOH dj cw 











图 3-25 


第 二 步 : NAE PR AIR D. EL 
HAS 22, dE] XAR] pis OE BEA ЯК АЛУ Тү, ЫП 3-26 所 示 。 











图 3-26 


АЗА Ju PAM в Meno 





2. ТЕ “Home” XAP “Model” , sil “Model Library" o io, lk 3-27 所 示 。 





ModelLibrary nx 





Robot ba... 
38800L3892... 


图 3-27 


选择 控制 器 “Controller”， 将 其 拖 搜 到 想 让 它 出 现 的 位 置 ， 可 以 在 “Cad Tree” 中 修改 
位 置 ， 如 图 3-28 所 示 。 





Category [Controller ”| | Edit | Del 


| Bt 
| Д 


Controller .. Controller .. Controller ... Control box 














T1057 


Control bo.. DX100 t... FS100 Sm.. NX100 ad.. 


NX100 Га... NX100 sm.. NX100 әт... Operation... 








Operatio ... 












Саа Tree Controller DX200 MediumLarge x | 
asa | Pos ET] | 
|» Layout | Opacity: оо H 


[E-A world 

m- g STAND 

ш 9 NXIDD-RBI 先 单 击 
A Teacher 

e^. warldframe 

Los * FLOOR 















再 在 这 里 修改 位 置 












| ) (тт) Z(mm) 
 /-530.000 [1470.000 + [0.000 - 


' Rx(deg) Ry(ded) Rzídeg) 







Moon Hpo ро H 








: По -| 





图 3-28 


3. Cad Tree 的 快捷 键 操 作 〈 只 对 模型 有 效 ) ， 见 表 3-6. 
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JJ 能 
名 称 变更 (тепате model) 
复制 (copy model) 
875] (cut model) 
粘贴 (paste model) 
实体 粘贴 (paste model with file) 
检索 (find model) 
刷新 (refresh) 


模型 追加 〈add model) 


模型 文件 说 明 如 下 : 
*ModelInfo.dat 语法 

MODEL 
{ 
NAME=Camera_Dummy // 模型 的 逻辑 名 称 
PARENT-world // 父母 模型 名 称 
FILENAME-dummy // 文件 名 
COLOR=RGB (0,0,255) / 模型 颜色 
HIDESEE-1 // 显示 /nondisplay 信息 
OPACITY=0.25 //Opacity 


快 E 键 
CTRL+R 
CTRL+C 
CTRL+X 
CTRL+V 
CTRL+P 
CTRL+F 

F5 


CTRL+A 


AXIS6=4000.000,5500.000,2000.000,-1.57,0.00,-0.35 // 模型 的 位 置 


} 





扫 一 扫 看 视频 
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Controller 菜单 中 的 工具 使 用 


本 章 介 绍 MotoSimEG-VRC 软件 中 控制 器 荣 单 Controller 的 工具 使 用 ， 它 主要 用 于 新 建 
控制 器 和 程序 编写 等 。 
Controller 3 1 4-1 所 示 。 
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4.1 示 教 器 编程 工具 
下 面 介 绍 在 Controller 荣 单 下 示 教 器 编程 工具 的 使 用 ， 如 图 4-2 所 示 。 


d, i 
zontroller 
k 
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1. Setup 工具 


Setup 用 于 工业 机 器 人 系统 的 新 建 、 复 制 及 删除 , 也 对 工业 机 需 人 相关 的 控制 右 ( 如 压 机 、 
流水 线 等 ) 有 效 ， 如 图 4-3 Hmm. 


O I E CANL AE A FE hl 
fiio 

(2) Ыш L MV Bs A lil 
fis o 

D к L jl pss A x TE 
МУЛ. йе AFHR Јав. 























(1) ЭЖ LM Uds A d bd 

在 第 2 3: 2.3 CEA УТЕ LN BUR datas. КУГА Н CMOS.BIN 
文件 和 网 络 创 建 工 业 机 器 人 控制 器 。 

1) 使 用 CMOS.BIN 文件 创建 工业 机 器 人 控制 器 。 步 又 如 下 : 

选择 “VRC Controller (using file》” 创 建文 件 ， 弹 出 “Open” 对 话 框 ， 选 择 从 机 器 人 
中 备份 出 来 的 “CMOS.BIN” 文 件 ， 单 击 “Open”， 如 图 4-4 所 示 。 



































БЛ Open X 
3 < v ^ 二 ”此 电脑 > 资料 盘 (E) v O | 搜索 "资料 盘 (E:)" Pp 
组 织 тех = Шш Ө 
Е 出 版 社 ^ 名 称 Ë 修改 日 期 类 型 
¿&, OneDrive Е 电气 cad2016 2017/7/17 16:55 УЕ 
А 机 器 人 资料 2017/7/17 17:07 УЕ 
a 此 电脑 _ 
| А 驱动 2017/7/12 15:16 УФЕ 
€» A360 Drive ( 2017/9/218:27 — BIN 文件 
四 WPS 云 文档 
B 视频 
E 图 片 
文档 
s 下 载 
| 音乐 
Create Controller ka 桌面 
ï Windows (C:) 
C New VRC Controller (no file) “> 本 地 磁盘 (D:) 
@ VRC Controller (using file) ~- 资料 盘 (E:) Ja > 
ET | š 
(C = pO < | С )@ ә | 
4-4 


完成 上 面 步 又 , 弹出 对 话 框 , 单 击 “OK”, ША И я ТА МЕ, FA OK", 
如 图 4-5 所 示 。 
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(| Bi; veP 1 Dx200-2 


PLAY START | HOLD | SERVO ON E.STOP Š 
| e Lla m Et t 












Y & ° ià Robot Calibration ER, Functior 
; Ub welding Condition gy Arc Welt 


Tool User : h - 
OB CONTENT na кш "fn Cube Collision Area 
ZC 


|| J 
ШАН ME —— 
New Controller X Fa t | -5 


| CONTROL GROUP: R1 TOOL: 01 m" 
Controller Type — | d» 
| x 
[pxzo -] | | 
| 
| (дз, 
Robot Settings 


" | ` 
Моде! 


| l d R01 DX200-2-.  MA1440/..  DAMOTOMANMotoSimEC 
| CA МОУ] | 


ЖҮ wex- |o 











System Version: 











< > 
— i I | 
Robot Name 
DX200:This is the latest standard version. [Dx2002-Ro 


Please selectthis generally. This supports 
High speed spot welding. 


omen | 


Robot Model File 


[DAMOTOMANWotoSimEG-VRC 20165P2Robots\Dx200 ... | 
NI 





图 4-5 
完成 使 用 CMOS.BIN 文件 创建 工业 机 器 人 控制 器 的 操作 ， 如 图 4-6 所 示 。 


f VPP 1 DX200-2 x k. 


START | HOLD | 


JOB CONTENT 
1 ES 5:0001 
ШШ] CONTROL GROUP: Rl TOOL: 01 
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2) 使 用 网 络 创 建 工 业 机 器 人 控制 器 。MotoSimEG-VRC 软件 与 实际 的 控制 器 通过 网 线 
连接 ,可 以 获取 该 控制 器 的 数据 。 通 过 简单 的 操作 , 便 可 以 实现 目 动 创建 工业 机 右 人 控制 旨 。 





创建 后 可 以 直接 模拟 仿真 、 实 时 监控 、 文 件 收发 ， 创 建 步 又 与 前 面 步 桑 一致。 网 4-7 为 实际 
工业 机 需 连 接 。 


SMS ASSUM ДОУ IMettsStnBG-VIRC 






| окоо [Do 可 
| Ibo- [ох200 | 


IP? FLA 192 . 168 . 255 . 1 













Ж 高 速 以 太 网 
服务 器 功能 ( 选 
项 ) 是 必需 的 。 
XMOTOCOM 
不 需要 。 





(2) Я МИ A ds и 

控制 器 已 经 定义 在 MotoSimEG-VRC 的 一 个 工作 站 中 ,， 可 以 被 复制 到 另 一 个 工作 站 中 。 
ZR F: 

1) ТЕ "Controller" Ж) "Setup" Phil “Сору” #1, 1 4-8 所 示 。 

2) 在 弹出 的 “Open” 对 话 框 中 选择 “VRC”( 文 件 位 于 控制 器 文件 夹 )， 单 击 “Open”， 
如 图 4-9 所 示 。 


Look in: [© px1o0 -| € (n et E3- 


加 Diskonchip 
Ro 
My Recent — (—jstorage Card 
Documents system 
YRC 


Desktop 
My Documents 


My Computer 


laces 


Ушаш File пате: VRC kó 


Files of type: [DX100 VRC fbin | 
4-9 
3) 在 弹出 的 “Add Controller” 对 话 框 中 输入 控制 器 的 名 称 。“File Name" FREZE, 
4 VRC 的 路 径 ， 单 击 “OK”， 控 制 器 和 工业 机 器 人 文件 将 被 复制 到 当前 单元 格 文件 夹 ， 控 
制 占 将 在 正常 模式 下 启动 ， 这 和 需要 几 分 钟 等 待 ， 如 图 4-10 BT. 
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Add Controller 


Controller Mame 


File Mame 
C:\Program FilesMateman*MatoSimEG-VRCÜNExa ... | 


8] Cancel | 
图 4-10 
4) 控制 器 完成 司 动 时 ， 弹 出 “Robot Settings" ЛЕ, "Ei “ОК”, LM gis Л Ж. 
示 所 选 的 模型 文件 ， 如 图 4-11 所 示 。 


Robot Settings E3 














Robot Name 


[psa DO-RUT 








Robot Model File 


[С “Program FilessMatoman*sMataSimEG ARE Cellss2* — ... 








图 4-11 


(3) 删除 工业 机 器 人 及 工业 机 右 人 相关 控制 器 

删除 工业 机 器 人 及 工业 机 器 人 相关 控制 器 遵循 下 耐 的 步 又 : 

1) Æ “Controller” H “Setup” FÆ “Delete” #1, HHE 4-12 所 示 。 

2) 在 弹出 的 “Select ControllerRobot ”对 话 框 中 选择 要 删除 的 控制 器 ， 然 后 单 击 “OK”， 
如 图 4-13 所 示 。 





Seleci ContirolleriRobotl 


N>2400-RB1 


图 4-13 


3) 弹出 图 4-14 所 示 的 确认 消息 ， 选 择 “Yes” 删 除 控制 器 《控制 器 从 工作 站 中 删除 ， 
但 相应 的 文件 夹 和 文件 不 是 从 工作 站 中 删除 ) 。 
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MotoSimEG 


全 йге vou sure vou want to remove Ehe 100 contraller 


and all associated robots? 





图 4-14 
2. Boot 工具 
Boot 工具 相当 于 实际 工业 机 元 人 的 示 教 器 ， 功 能 及 使 用 方法 一 致 ， 如 
图 4-15 所 示 。 其 功能 说 明 见 表 4-1。 





R 4-1 
ЕЕ =, Ij ВЕ i BH 
Reboot Ж ЖЕШ ЛА ӘЛЕ ПИ дт 


JA SJ E RUE HEN, УКС 控制 器 可 以 在 维护 模式 下 局 动 执行 各 种 维护 任务 ， 如 初始 化 数 


Maintenance Mode 


据 、 设 置 等 ， 与 实际 示 教 器 的 维护 模式 使 用 方式 一 致 
3. VPP 工具 
VPP 工具 是 对 示 教 器 在 界面 显示 的 操作 ， 如 图 4-16 所 示 。 其 功能 说 明 见 表 4-2. 


[=] Бы Show All 


za Hide All 











Show Storage: 
Card 
VPP 
图 4-16 
表 4-2 
dE Em gg 功能 说 明 
Show 显示 当前 示 教 器 
Storage Card 打开 CF 卡 文件 夹 ， 可 导入 导出 文件 
Show АП 显示 所 有 示 教 器 
Hide All 隐藏 所 有 示 教 器 


4.2 程序 创建 工具 








程序 创建 工具 主要 用 于 方便 程序 的 编写 ， 如 图 4-17 тух. 


CO 显示 简易 工业 机 磊 人 
Tis. 

D FEY I FAN ç 

号 工业 机 器 人 路 径 显 示 。 








5 


je S HK m-$de3&19][04U0) Jd > Ww 


92 


RH -ea 191lo00uoD 地 = 3 


Ы 
4 


ж j 


ЗА ДАФ в. MotoSimEG=VRC 


1) wafia СМИ AT Ја, МЕЗИ ч Кит So ХРЕСТ 4-18 所 示 。 


Ма DON] dà ve? Arc — NX100 
Jab Stack | | 
Job: WELDTEST [=] 


Control Group: 


Tool жж New | Copy| Dei | 





















0 NOP \ — 
HER MOVJ YJ=0.78 TLS | , 
2 2 MOVJ vJ=5.00 = Б 0001 MOVJ VJ=0. 78 
3 8 MOVJ VJz100.00 ng LOW durch na 
4 4 MOVL V-1000 PL=0 | EB | E е ү] 5.00 Р 
5 5 MOVL V-200 | а | | 0003 MOVJ VJ-100. 00 
6 8 MOVL V-1000 ERE rum " 
т 7 MO VJ-T5.00 ж ML йл Fr 
8 8 MOVL V-1000 PL=0 PN. P 0005 MOVL V=200 
9 9 MOVL v=200 V? Aa А н A 
10 10 lal NL Y=1000 i 0006 MOVL V-1000 
l 1 MOVJ VJ-100.00 0007 MOVJ VJ=75. 00 
L k: 0008 MOVL V=1000 PL=0 
=> MOVJ VJ=0. 78 
< > 


Move | MOVJ V.-0.78 


v SYNO Adi | Mod | Dei | ver | 











4-18 
2) 程序 编辑 器 ， 如 图 4-19 所 示 。 

x JobPad x 
| | | Open | Check | Setting| Save | 新 建 | 打开 | 检查 | 设置 | 保存 | 
Г Full Mode [ Show Log ГБ [Г 显示 日 志 

no name | no пале | 
0000 | ^ 0000 ^ 
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3) 工业 机 器 人 路 径 显 示 使 编程 的 每 个 程序 点 显示 出 来 〈 在 路 径 显 示 的 设置 里 可 以 修改 
颜色 等 参数 ) ， 如 图 4-20 所 示 。 


ў %- + 4* Controller WSH- Ң s s 








ZJN o 





=100.00 


N 


a 


NY 





| iras 
| НЕ 





ШИШЕ 
Уда |Р 


MOVJ VJ 


个 程序 点 的 速度 ， 如 网 4-21 所 


m 
qj 





= D» "T o T 
== ss 
— < E3073 T 24 
C xol Cy: CY 
DT AM TOSS е mme F ЖА GL Co 
——— =k ES: ^ (C) ДР (ШЕР | (ин Му. C CES 
SERA = ЩТ О О += O C3 L0 C6 
ES < 和 < LO —— C9 LL O CPC 
№ H Hu —-CO 10 — |! = 
cx р EC Т П CO 
IE OH S= e cie „ы, => Бн 5 Г 
SRE Баары АРЫЫ» аА аја m < = LL. a 
AE EM RSS esse esse aa ee E [一 cue page ГИШИ у cs УВВ Ed к= КШ сс АЕ | T 
ERI: КОС s s s <1 АТРИ о — — = Сэ = сэ = = = 
EN Se E: ааа кш Nt I амне ава EN i En (a) Ee 
ee 过 a i= = = = < = =< = = =|— 
== S T CM CO xb ug 05 SS. CO CD[-2 
КА т ш C L4 C309 C3 £303 一 
I> ШЕ X EC) S= kas ETC C93 €] ud 
IK m cae DOO ODO O DO DDZ 
X 5 
SES 
| 长 


(iu 
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43 文件 设置 工具 


在 文件 设置 工具 中 ， 可 以 将 虚拟 示 教 器 的 儿 个 功能 进行 可 视 化 操作 ， 如 图 4-22 PTR. 
i. ià Robot Calibration EH, Function Safety 7 | 
= : Db Welding Condition — "gy Arc Welding Conditior 




















МА ЛК а АЈ, ЕУ да Н, WR mE, ufuk A ED КИ ВЕТРУ 
即 就 可 使 用 。 特 别 说 明 ， 安 全 功能 只 文 持 DX200 Е БН Е o 

然后 看 下 “工具 数据 ”， 其 实 与 工业 机 器 人 中 的 工具 是 一 任 的 ， 设 定 或 更 改 工具 坐标 ， 
与 虚拟 示 教 器 对 比如 图 4-23 所 示 。 


| В VPP Arc Sample YAS YRC1000 X 


YRC1000: Tool Editor [mm,deg] X 
A PLAY START | HOLD | iERVO Oh. ESTOP 
Robot: [R01: YFC1000-R01 ы | Ok | 17 216 *c] 


Tool Ma: [0 m | Cancel | | ‚ УУ 


Tool Data [> J 

x 82500 Px | 0.0000] TURN | | | -82.500| mm | 0.0000| deg. 
Y | 0. 000| mm Ry -30 . 9999| deg. 
z | 424.5000m R | 0.0000] deg. 


v| 0000——) Ry| -30.9999 [7 Pick Enable 
= Rz 0.0000 — | 
© == 
(ce 
— [ 0.001] т Ix | 0.000| ке. т? 
=p | 0.001] mm Iy | 0.000|Ка.т? 
М7 Д | 0.001| mm | 0.000| kg.m2 


TG 


a Бан | | 











= | 424.500 


Ix | 0.000 [ка.т2] 





һу | 0.000 [кд.т2] 
|z | 0.000 [kg.m2] 








Ie mm DERE... 


图 4-23 


Boe “ДАИ”, Eod 3o np LEX HON HIP ERRET SHOE. 
删除 等 操作 。 

“电弧 焊接 条 件 ” 束 是 焊接 啊 应 时 间 的 设置 ， 单 位 是 ms。 

“立方 体 干 涉 区 ”， 分 为 多 工业 机 天 人 在 同一 空间 工作 ， 防 止 撞 机 等 事故 进行 的 软 限 位 ; 
或 是 单 工业 机 闫 人 在 工作 空间 中 防止 与 工 作 环境 相 播 设 定 的 软 限 位 。 有 基体 设置 请 参照 “机 需 
人 使 用 说 明 书 ”中 对 干涉 区 的 讲解 ， 这 里 仅 文 持 立 方 体 干 涉 区 。 
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44 工业 机 器 人 系统 设置 工具 
工业 机 器 人 系统 设置 工具 主要 是 对 工业 机 器 人 进行 操作 ， 如 图 4-24 所 示 。 
工业 机 器 人 模型 设置 。 


包工 业 机 器 人 融 工 具 可 
X ya Fi]. 





1， 工 业 机 屁 和 人 模型 设置 
在 这 个 设置 里 可 进行 修改 工业 机 器 人 在 模型 中 的 名 称 等 操作 ， 对 话 框 如 图 4-25 Brzn 


Robot Settings X 





F:Ü1 TYTRCTDODD 1-UB5S^XH1.. C^UsersxPubliciacument 
Е > 可 修改 工业 机 器 人 名 称 


Robat Mare 
YRC1000-A01 


EPE МИ Л 


Robothodel File 
CALIserskPubliceDiacumentses o T ObkdéAIRTatasimEeG- Re .. | 


сепсе! | 


图 4-25 
修改 完成 单 击 “OK” 就 完成 设置 了 。 
2. 工业 机 器 人 市 工具 可 达 泄 围 











这 个 是 用 来 看 工业 机 夫 人 可 达 范 围 的 功能 ， 看 工具 是 否 可 达 工 作 范 围 ， 如 疼 4-26 Wr. 





只 选择 需要 但 看 的 工业 
Reach Area X LES i 


(2) ЕФЕ L j| ALTE 25 
m о сое 中 心 或 夹具 可 达 范 围 。 

(e P-Point 

C Tool 


s OHI 2D ER 3D Ti. 
选择 颜色 。 
>= = m. 9 ce] о 


e 
(选择 模型 的 光滑 度 。 
@ 删 除 可 达 的 模型 。 


中 创建 可 达 模 型 。 





s р 
[e Smooth 























图 4-26 
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1) 选择 2D If. 法 兰 中 心 (黄色 )、 夹 具 кср 点 (红色) 可 达 范 围 模型 , 创建 完成 如 图 4—27 
所 示 。 





图 4-27 


2) 选择 3D 面 \ 法 兰 中 心 (黄色 )、 夹 具 tep 点 (红色 ) 可 达 范 围 模 型 , 创建 完成 如 图 4—28 
所 示 。 











图 4-28 


一 般 情 况 下 ， 可 将 工业 机 器 人 带 工具 的 模型 及 工作 合 放 进 去 ， 看 工业 机 器 人 的 可 达 性 ， 
用 于 工业 机 器 人 的 选 型 及 工业 机 需 人 工具 的 确认 ， 如 图 4-29 所 示 。 








| 4-29 


S Fa A ss ABBO в. MotoSimBG=VRC 


4.5 ”外 部 设备 工具 


外 部 设备 工具 是 可 以 谎 加 和 工业 机 器 人 有 关 的 设备 ， 这 里 只 能 诬 加 流水 线 、 压 狼 机 和 万 
门 ， 以 及 对 应 的 控制 器 。 下 面 以 用 得 最 多 的 流水 线 为 例 来 进行 讲解 ， 界 面 介绍 如 图 4730 所 示 。 





External Device 





图 4-30 


创建 一 个 与 工业 机 右 人 相关 的 流水 线 设备 的 步 又 如 下 : 


QF “New” HHI “Conveyor” 。 


gO 和 选择 流水 线 编 号 (No) ， 名 称 (Name) 
和 编号 (Joint Num) 默认 ， 单 击 “ORK” -o 






@ 设置 需要 的 长 、 宽 、 高 、 原 点 位 置 等 参 
数 ， 选 择 制作 模型 ， 单 击 “OK”。 左 图 


Conveyor Setting X 相应 译 图 如 下 : 


оде infa Motion info 











Lirmm) | 3000.0 Speedimm/s) | 100.0 x 
[гї] [ 5000 Start(mrn) | -1000.0 运动 信息 
үй [ 1009 Ede) [ 20000 L (nn) | 3000.0 速度 (mm/s) | 100.0 


D (nn) | 500.0 起 点 (лл) [=1000.0 
H (mn) | 100.0 终点 (nm) | 2000. 0 


Jrs (па) | 1000.0 | гу 制作 模型 


确定 取消 | 


Jreímm) | 1000.0 





[v Make mode 


Cancel 





创建 完成 的 流水 线 如 图 4-31 所 示 。 





图 4-31 
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对 于 流水 线 ，Moto SimEG-VRC 软件 提供 了 相关 流水 线 控制 ， 介 绍 如 下 : 


1) 软 极限 ， 如 图 4-32 所 示 。 





SoftLimit Setting X 
Name [CONVEYOR-NO! Y | 
— SoftLimit(*) 








— SoftLimit(-) -Unit 

x| 2500000 x | -250000.0 fy 
e mm 

Apply | 
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2) 程序 面板， 如 图 4-33 所 示 。 
E | CONVEYOR-NO1 


зов: [cowvevongs x] -| 
Move... | МОМ.) wJ=0.78 
Enter | C Add C Mod С Del 
[v Sy 


nc 


Axislnput | МОМ. C0001 w=100.0 
| END 


Close 





图 4-33 


3) 输送 机 设置 ， 如 图 4-34 所 示 。 








Conveyor Setting X 








Мо Model info —Motion info 


@ Nol тт) | 3000.0 Speedimm/s) | 100.0 





С Ais Dimm) | 5000 Start(mm) | -1000.0 
34 Endtmm) | 2000.0 




















| 

Jod Hirnm) 100.0 
lo5 

ров | | 2rgmm) [ 1000.0 | IZ Make model 








图 4-34 
4) 输送 机 操作 和 面板， 如 图 4-35 Wrzn 
Conveyor Operation Panel X 


м TE 
Fositionimmy) | -1000.0 


[^ Canveyor Power On 
[ Rabat Moving with Conveyor 





图 4-35 


设置 流水 线 可 移动 的 最 
大 、 最 小 位 置 ， 单 位 为 
脉冲 (pulse) Ж = Ж 
(тт), AE 6m 
"Apply" Ё]. 





AAA P8 7I Sa BJ REI, 
一 个 是 起 始 位 置 的 程序 ， 
一 个 是 来 器 位置 的 程序 ， 
可 以 在 设置 的 范围 内 任 
意 添加 、 人 修改， 甚至 删 
BR КАШУ. E o 





和 创建 流水 线 时 设置 一 
致 ， 如 果 需 要 修改 ， 修 
II as т “ОК” 8] 
n. 





设置 某 一 个 流水 线 起 始 运 
ATL. Xe38yp LAT ЛЕ 
水 线 随 工业 机 器 人 动作 ， 
j X EL, 815 ^ Close" „ 
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5) 月 用 输送 冲 跟 踪 。 这 个 功能 需要 在 虚拟 示 教 器 中 月 用 , 添加 基板 , 如 图 4-36 所 示 ( 在 
后 面 的 6.5 节 中 再 做 详细 讲解 ) 。 





图 4-36 


6) 输送 机 状态 文件 , 如 图 4-37 所 示 。 这 个 功能 会 在 后 面 的 7.1 节 局 速 传送 中 做 详细 讲解 。 





图 4-37 


学 习 检 测 


1. 确认 前 面 建立 的 焊接 机 器 人 工作 站 中 机 器 人 的 可 达 性 。 


59 








| 28 Am н 5 64а 19]|OJ1UO)) 4j. + R 一 
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2. 使 用 前 面 建立 的 系统 进行 焊接 示 教 。 

学 习 检 测 参 考 答案 

1. 工业 机 器 人 的 可 达 性 确认 

步骤 如 下 : 

1) 打开 前 面 建 好 的 工作 站 ， 如 图 4-38 所 示 。 





图 4-38 


2) 选择 工业 机 器 人 夹具 , 选择 3D ш, 单 击 创建 模型 , 看 工作 合 在 工业 机 器 人 的 范围 内 ， 
那么 工业 机 器 人 可 达 性 硝 认 无 误 ， 如 网 4-39 所 示 。 





4-39 
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3) 确认 完成 ， 删 除 可 达 性 的 模型 。 
2. 使 用 前 面 建立 的 系统 进行 焊接 示 教 
1) 按照 图 4-40 创建 弧 焊 程序 。 





步骤 5: 移动 工业 机 器 人 的 安全 位 置 , 使 其 不 妨碍 工件 。 


2) 进行 焊接 示 教 ， 步 又 如 下 : 


WE... 
| Кай G Hide al 






Main Menu | Short Cut 


步骤 1: 设置 备用 位 置 。 





步骤 2: 确定 焊接 方法 的 姿势 。 


Д З: 确定 焊接 起 始 位 置 。 





步骤 4: 人 确定 焊接 结束 位 置 。 


步骤 6: 返回 备用 位 置 。 
验证 每 一 个 步骤 。 
结束 


图 4-40 





(QD) 单 击 “Show”， 
出 现 虚拟 示 教 器 ， 在 
单 “TEACH” 选择 
“JOB ”一 “CREATE 
NEW JOB”。 


mm RH 0U d ьҗ 
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4 
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28 AR 


Sa zy Fa А sea ДЇ ДА ies MOSER 








四 


START HOLD SERVO ON ESTOP 


mm | X» [z] „И Ө h 













JOB 





EDIT DISPLAY 


JOB NAME 
COMMENT 


[2 J E | d 
ARC WELDING SETUP GROUP SET RI (2) 
T | [i | 
VARIABLE DISPLAY SETUP 
[B001 
IN/DUT 
G3, 


SYSTEM INFO 
C EXECUTE CANCEL 


[Result] š UIDE] 








| CapsLock 
OFF 





D XR Xú bw ÉZ 2 “JOB 
NAME" 字段 单 击 
“SELECT” , ERFA 
数字 输入 对 话 框 ， 输 入 
名 称 。 对 这 个 示例 ， 输 
入 “GUIDE”， 然 后 单 
击 “ENTER” 键 ， 完 成 
创建 新 程序 。 使 用 计算 
机 键盘 也 可 以 完成 〈 参 
考 前 面 讲 过 的 虚拟 示 教 
器 按键 对 应 的 键盘 快捷 
WE) . bon EM ES DE Tt 
对 话 框 ， 按 “/” 键 或 单 
тт К il. 
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JOB CONTENT 
JOB NAME: GUIDE STEP NO: 00 
CONTROL GROUP: R1 TOOL: ** 
NOP 
0001 END 


=> MOVJ VJ-0.78 


(3) i Ri; “SERVO ON” 
按钮 。 伺 服 电 源 被 激活 
后 ， 工 业 机 器 人 移动 到 
左 图 所 示 的 备用 位 置 
(通过 使 用 虚拟 示 教 器 
轴 键 ), 单 击 “INSERT” 
键 ， 再 单 击 “ENTER” 
ESTE NEUSS ЛУ 
у в 3а 5X 
际 编程 操作 一 致 。 





E vPP1 


JOB CONTENT 
Ho EM SEE STEP NO: 00 
I CONTROL GROUP: Rl TOOL: 00 


=> MOVJ VJ-100.00 
42101 


Short Cut 
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k dou ы: ЕЕЕ Оз» / х= 
[e Pick Enable 
Move Mode 


[ Position Use Face: 

区 Orientation | € Normal 

[Г Z-Axis : Reverse 
Fick Моде 
[| Free [ Center 
[ Vertex [м Edge 


Pick Object 
[ Models [ Frames 
[м Lines [ Points 

[м Floor 



















Operation Object 
{в |М=100-ВЕ1 


[| | Move Slave e | 


(^ Teacher 
(^ Model 










<< Less | 


Mlowe to External Ret. Point 


[ Active Select Reference | 





Synchronous Move of Base Axis 


[ Active Method | 
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@ Ж $E "Home" 3€ !& 
rH HJ "Teaching" , Ë 
i OLR 1 Ж 0 7 
OLP 对 话 框 。 


选择 OLP 对 话 框 ， 
OLP ШУ P Pv ull P : 

ө OLP 活 跃 : 选中 的 。 
e (1555: ME. 
Jj If] « 

e 选择 模式 : Dn. 
ө LEVA WEAR (Ce 
标 系 ) 。 

e 操作 对 象 : 机 器 人 
名 称 。 


© #1: АХІЅ6 C 14 T 
具 调 整 AXIS6 的 角度 ) 。 
如 果 由 于 不 当 的 工具 角 
度 使 工具 碰撞 工件 ， 为 
避免 储 撞 ， 手 动 复位 工 
业 机 器 人 的 提示 错误 对 
话 框 。 
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Ë, YPP1 


| JOB CONTENT 
| JOB NAME: GUIDE STEP NO: 00 
Ур [ш e 
I CONTROL GROUP: R TOOL: 00 D ЌЕ kg H AN 教 T к 
H ooo! ноу) vJ=100.00 


{| опоо wova vy=100.00 “INSERT”， 8 É È 
K j Psa) “ENTER” 键 写 入 工业 
| ЛЛ. ds А. 2 gi fV в BJ je JJ 
指令 ， 完 成 示 教 焊接 起 
Ji EAE EE o 


=> MOVJ VJ-25.00 
#10] 


Main Menu | Short Cut 


使 用 OLP 功能 和 单 击 
AXIS6 尾部 ， 洪 加 位 置 
点 ， 并 设置 运动 : 

e 277. BH Zu 


' > iz е 9 ER. бу (MOVL) . 

|| 298 CONTENT e 速度 : 558mm/min. 
JOB NAME: GUIDE STEP NO: 00 M | | 
CONTROL GROUP: Ri TOOL: 00 j 25 TELS 


0002 MOVJ VJ-100.00 
0003 MOVJ VJ-25.00 


ТШ] нон. 0-552 


0005 END 


sal | 
a" ) => MOVL Y=558 
| 9 ; | ? 
Main Menu | Short Cut 





<` 
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| JOB CONTENT 
JOB NAME: GUIDE STEP NO: 
CONTROL GROUP: RI TOOL: DD 
0003 MOVJ VJ-25.00 
0004 MOVL V-558 
MOVJ VJ-50.00 
0008 END 





Е ў ТАТ » | vo E 


/ | JOB CONTENT 
[our 9 Lm JOB NAME: GUIDE STEP NO: DD 
HA Ып 
| Ho Jess a 


ONTROL GROUP: Rl POOL: 00 
0000 NOP 
[ШЇ ноч.) ,J=100.00 
[| 0002 wovJ vJ-100.00 
0003 MOVJ VJ-25.00 
0004 MOVL V-558 
{! 0005 MOVJ VJ-50.00 
0008 END 


| JOB CONTENT 
JOB NAME: GUIDE STEP NO: Ш 
CONTROL GROUP: Ri TOOL: 00 

[| 0004 wowL v-558 
0005 MOVJ VJ-50.00 

[ШЇЇ] ovo v4=100.00 


0007 END 


Short Cut 





(9) 使 用 虚拟 示 教 器 轴 键 
来 移动 工业 机 器 人 远离 
焊 缝 ， 设 置 运动 : 

ө 关 型 : X Чу i 5) 
(MOVJ) 。 

e 速度 : 50%. 
完成 示 教 焊 枪 收 枪 。 





Q0) 使 用 虚拟 示 教 器 移动 
Ж j jj < — 22, 
工业 机 器 人 回 到 备用 位 
Bo 5 И S 
е Де, 560205 |8] 4 
J d 


¿s SES A ss ЗЬ в MotoSimBG=VRC 








FETAI, тт УЕ. ТЕЛЕ ЗИДУ Сан Н, Te5)26bfS ГЕН) ЯУ 2, ЕЛЕЙ 
СНД) “FWD” S£, СМИ Л ВТ ZI р А да ДО тү, 25 МИ Л F 
(у т, СМИ ЛЕ, МЧА, 释放 “FWD” 键 ,然后 移动 到 下 一 行 工作 ， 
重复 直到 到 达 工 作 的 结束 点 。 

3) 如 果 觉 得 不 合适 ， 可 以 修改 ， 下 面具 体 介绍 : 

位 置 修改 步骤 . 

中 将 光标 移动 到 要 修改 的 程序 点 。 

(2) 移动 工业 机 器 人 所 需 的 修改 位 置 〈 使 用 虚拟 示 教 右 或 MotoSimEG-VRC 功能 的 
OLP、 位 置 面板 等 ) 

全 在 虚拟 示 教 器 中 ， 单 击 “MODIFY” 键 和 “ENTER” 键 。 

位 置 添加 步骤 : 

CO 移动 光标 全 需要 插入 程序 点 前 的 位 置 。 

D 移动 工业 机 峰 人 所 需 的 添加 位 置 〈 使 用 虚拟 示 教 磺 或 MotoSimEG-VRC 功能 的 
OLP、 位 置 面 板 等 ) 。 

@) 设 置 运动 类 型 和 运动 速度 。 

由 在 虚拟 示 教 器 中 ， 单 击 “INSERT” 键 和 “ENTER” 键 。 

删除 点 或 指令 的 步骤 . 

(DD 如 果 是 指令 ， 将 光标 移动 到 指令 行 ， 使 用 下 和 面 @@ 的 步 又 进行 删除 。 

О) 如果 是 点 ， 移 动工 业 机 器 人 位 置 ， 按 住 “FWD” 键 直到 工业 机 器 人 停止 移动 。 

@ 在 虚拟 示 教 器 中 ， 单 击 “DELETE” 键 ， 然 后 单 击 “ENTER” 键 。 

















扫 一 扫 看 视频 
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Simulation 菜单 中 的 工具 使 用 


Simulation 菜 单 在 仿真 中 用 于 监控 、 导 出 文件 、 在 线 功 能 及 动画 输出 等 ， 其 界面 如 图 
5-1 Вт. 






| 
| am ra | MERE = | = 
| Collisions O Settings Jl Model Simulation I Settings | 


PASERO 





5.1 播放 工具 
播放 工具 可 用 于 播放 工业 机 器 人 的 仿真 动画 效果 ， 如 图 5-2 所 示 。 





Playback 





So bu S A sa ДД] ЗМР a. -MotcSimBG=-VRC 


1) 播放 功能 。 功 能 介绍 见 表 5-1. 








# 5-1 
功能 名 称 ES zr A 
Reset 单 击 国 按钮 ， 工 业 机 器 人 将 回 到 程序 中 第 一 个 点 的 位 置 
Start 单 击 奢 按钮 ， 工 业 机 器 人 从 当前 位 置 开始 运行 程序 
Stop 单 击 习 按钮 ， 工 业 机 器 人 在 当前 位 置 停 目 
Back Step 单 击 一 按钮 ， 工 业 机 器 人 回 到 上 一 个 点 
Next Step 单 击 嚼 按钮 ， 工 业 机 器 人 回 到 下 一 个 点 
2) 主 站 功能 。 单 击 厅 按 钮 ， 弹 出 “STAGE-MASTER ”对 话 框 ， 如 图 5-3 所 示 。 
STAGE-MASTER X 


Controller List 


w| NXT100 





Cancel | 


图 5-3 
对 于 多 个 工业 机 器 人 或 工业 机 器 人 相关 的 控制 ， 主 站 功能 可 以 剥离 出 来 单独 动作 ， 选 
控制 系统 ， 使 用 播放 功能 ， 只 会 播放 选中 的 系统 动作 。 
3) 伺服 功能 。 单 击 国 按钮 就 会 选中 。 选 择 这 个 功能 就 是 不 考虑 伺服 电动 机 给 工业 机 器 
Ату Жї ETE. 
4) T 3RHIIHIZJf&. "XE. Н "Cycle Time” 对 话 框 ， 如 图 5-4 所 示 。 
Cycle Time 


Robot JOB 


Nx100 21.210 21.000 WELDTEST NxX100 








TEX 















mmm 


[ Show after Play 





(s) 


Copy to Clipboard | 


图 5-4 
“Cycle Time” 对 话 杠 显示 的 是 工作 仿真 的 站 拍 ， 说 明 见 表 5-2. 
A 5-2 
功能 名 称 说 明 
Robot 播放 动画 中 的 工业 机 器 人 
Play Time 播放 整个 动画 的 时 间 
Move Time 工业 机 器 人 移动 动作 用 的 时 间 
Robot JOB 播放 动画 的 工业 机 器 人 程序 
Controller 使 用 的 工业 机 器 人 控制 器 


Show after Play 人 勾 选 此 项 ， 每 次 播放 完 会 日 动弹 出 对 话 框 
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5.2 1/O 变量 等 监视 工具 
Monitor 工具 按 中 文 解释 叫 IO 变量 等 监视 工具 ， 如 图 5-5 所 示 。 
w w 2 юк Q (` Y 


Variable МО Speed Pulse Lap Time Step Interval Trace Working 
Monitor Monitor Graph Record Panel Time Panel Trace — 





Monitor 








图 5-5 
1) “Variable Monitor" 2) ё. Hio СМИ AbfEXtÍISwBI. ЕШ, "EU 
“NX100: Variable Monitor” 对 话 框 ， 如 图 5-6 Bp. 


NX100: Variable Monitor X 
Add(&) | Mod(M) | Del(D) | Clear(L) 








图 5-6 
ix^ o uite HI ЖА] E MEUS A dar ДОА 14 У. JEUX. SEIS БУ RN ER © 
机 器 人 变量 的 介绍 请 得 疝 “机 堪 人 使 用 说 明 书 ”。 
2) “I/O Monitor” 功 能 。 用 来 监控 工业 机 器 人 的 IO 信和 号， 如 图 5-7 所 示 。 


B ! Virtual I/O [VRC:1] (ZNC-NIF02-2 SLOT# 0 Ф x 


Standard VO | EW Board (XEWO1-1)| 















IN 7 6 5 
#2001xX@ 0 © 
#2002x @ @ © 
#2003x @ © € 
#2004x@ © © 
#2005x@ @ @ 


490 t0 OUIT7854 3:2 $ 0 
00000 0000000072790 
00000 0» 009000000 
00000 05000000090 
#66 (LALA) 
$0389 060000 





eo 5007000 
eo 505000 









[ SetallIN-Sig Г Set all OUT-Si 
图 5-7 
图 5-7 所 示 对 话 框 中 , FERAS OOB NL BE ЕЛМЕН 57, 这 里 是 标准 板 卡 OZNC-NIF02-2) , 
Ж СМА ЛАЯ АН А: 序号 多 是 对 板 卡 信号 进行 关闭 和 打开 ， 绿 色 打 开 ， 
色 关 闭 ， 单 击 即 可 完成 操作 。 
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МеН, Арт Ар ЗУ 5-8 Pra. 


E ! Virtual I/O [VRC:1] JANCD-XEWO1-1 SLOT#15 x 


Standard I/O EW Board (XEWO1-1) | 


Wire Sticking | Arc Оссиг. | Arc Shortage | Wire Shortage | Gaz Shortage | 
CH1 | 8.00% CH2 6.88V CH3 | 0.00V 


[е Simulate welding machine automatic response 





[ SetallIN-Sig [ Set all OUT-Si 





E ! Virtual MO [VRC:2] JANCD-XEWO1-1 SLOT#15 X 


标准 1/O EEE (XEWO1-1) | 
粘 丝 | Дж | 断 弧 | 断 丝 | 断气 | 
uA 


cH1 | 8.00V CH2 | 6.88V снз | 0.00V 


[v 模拟 焊 机 自动 响应 





几 5-8 
这 是 弧 焊 基板 (JANCD-XEW01-1) 带 的 VO 信和 号， 与 前 面 标准 基板 操作 一 致 。 不 同 的 
板 卡 存 在 差异 ， 在 维护 模式 下 配置 板 卡 配置 ， 与 实际 工业 机 堪 人 一 致 。 
3) "Speed Graph” 功 能 。 就 是 对 工业 机 器 人 的 速度 进行 监控 。 图 5-9 为 对 某 一 运动 的 
工业 机 器 人 的 速度 的 监控 曲线 。 

















Speed Graph [Arc Sample - NX100] 


* Step 


13. 808 14. 608 15. 408 16. 208 17.008 17.808 





X: 0.000 Y: 0.000 





| 


4 
4 
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4) "Pulse Record” 功 能 。 以 0.0145 27 Az. СМИ ЛЕЛ ЈУТА, В 0.014 
显示 一 处 脉冲 记录 ， 如 图 5-10 Вт, ЕЕ S DLE RAS ГМИ A А] ЛУ Ж 521% kx, 
也 是 工业 机 器 人 该 点 的 脉冲 记录 。 

5) "Lap Time Panel” 功 能 。 也 是 周期 计算 ，, 图 5-11 HHLA 4 — 8 写 位 置 移 动 的 时 间 。 





Pulse Record n x 




















回 Nx100HP6 
Row жЕ ДУН МОРО Be а Output Моде! Script 
| [ Update vRC 
Drsna =... 50000 | 
Time — |NXIOEHPB ШЕ i 
0.000 C-0-37255-18430-211930.00 
0.014 С=0,-372565,-1843,0.-21193,0,0.0 
0.028 C=0.-37255,-1843.0.-21193.0.0.0 
0.042 C=0.-37255.-1843.0.-21193.0.0.0 
0.056 C=0,-37255,-1843,0,-21193,0,0,0 
0.070 C--2 -37248.-1841,0.-21132.0.0.0 
0.084 C--12,-37228.-1832.-1.-21188.30.0 
0.098 С=-37.-37172.-1810,-3,-21176,10,0,0 
0.112 (С2291)232053,21702:-9-91151795 DEB 
0.126 C=-187.-36836,-1676,-20,-21106,52.0.0 
0.140 C=-345,-36486,-1536,-37.-21033,95,0,0 
0.154 C=-581.-35960.-1326.-62.-20924.161.0.0 
0.168 C--813.-35223.-1031.-88.-20771,252.0.0 
0.182 С=-1353,-34244,-640,-1 45,-20567.374,0.0 
0.196 С=-1911.-33004,-144,-205,-20309,528,0,0 
0.210 C--2587.-31498,457.-278.-1 9895, 715.0.0 
0.224 С=-3378,-29738,1160,-364-19629,934,0,0 
0.238 С=-4273,-27748,1956-461.-19215,1182.0,0 
0.252 С=-5257.-25558,2830.-567.-18760.1454,0,0 
0.266 C--8314.-23207,3770.-581,-18271.1746,0,D Lap Time Panel x 
0.280 С=-7426,-20732,4759-802,-17756,2054.0,0 Unit 
0.294 С=-8577.-18172,5782-926.-17224,2372.0,0 ЗАБ (Conf 
0.308 C--8752.-15558,86827.-1053.-18680,2897, 0.0 
0.322 C--10840,-12913,7883,-1181,-15130,3026,0,0 
0.336 C=-12134-10257.8945.-1310.-15578.3356.0.0 x 0.000 
0.350 C=-13326.-7605.10004.-1439.-15026.3686.0.0 
0.364 C=-14510.-4971.11057.-1567.-14479.4013.0.0 
0.378 C=-15679.-2371.12096.-1693.-13938.4337.0.0 
0.392 С=-16827,1823,13116,-1817,-13406,4654,0,0 
0.406 C=-17946.2673.14111.-1938.-12888.4964.0.0 
0.420 С=-19032,5088,15076,-2055,-12386,5264,0,0 МОР 
0.434 С=-20078,7415,16007.-2168,-11902,5553,0,0 0001 MOVJ VJ-10.00 
0.448 C=-21080.9647.16898.-2276.-11438.5831.0.0 0002 MOVJ VJ-30.00 
0.462 C--22038.11778,17750,-2380.-10985, 5095, 0.ü 0003"pPT:I APSSTART4— — — s 上 -一行 
ОС 0004 MOVL Y=6000 
0.504 С--24628.17540,20052.-2659.-9797,8812,0,0 0005 MOYL Y=6000 
0.518 C=-25395.19247.20734-2742 -9441.70240.0 0006 MOVL V-6000 
0.532 С=-26115,20848,21374,-2820,-9109,7223,0,0 0007 MOVL V-6000 
0.546 C--25785,22341,21971.-2892,-8798, 7403 П.П 0008 MOVL V-6000 
和 v | |B009 RELiLAPZSIOR- — — — F U 
Сору | Delete| Reset| Load | cave | dm a DP Mee Чр 
图 5-10 图 5-11 





6) “Step Interval Time Panel” 功 能 。 用 来 查看 工业 机 器 人 走 每 个 点 的 时 间 ， 如 图 5-12 
所 示 ， 与 程序 相对 应 。 


s ELA SUA Jl nb Idas IMoefteSiimiSG- VIRC. 


NX100: Step Interval Time ax 





|JobName — [Sep |PB — |PBítote) | MOV | MOV(tatel 


МЕШ ТЕЕТ 2 0.190 0.190 0.180 0.180 

WELDTEST j 1.370 1.560 1.300 1.480 

WELDTEST 4 15.030 16.590 15.020 16.500 
wwELDTEST 5 0.650 17.240 0.660 17.160 
WELDTEST b 0.400 17.640 0.390 17.550 
WELDTEST ? 0.090 18.530 0.830 — 18.380 
WELDTEST B 15.010 33.540 15.010 33.390 
WELDTEST n 0.4860 34.020 0.470 33.860 
wwELDTEST 10 0.630 34.650 0.630 34.490 





x 
START | HOLD | SERVO Alarm | 

Jb Stack | 
Job: WELDTEST E | 2| 


Control Group: R1 


Tool 0 New | Copy| Del | 


NOP 

MOVJ vJ=5.00 
МОУ) vJ-100.00 
MOVL Y=1000 PL=0 
MOVL V-200 

MOVL V-1000 

МОУ VJ-75.00 
MOVL V-1000 PL=0 
MOVL V-200 

MOVL V-1000 

10 10 MOVJ VvJ-100.00 
11 END 








сє OO --J C2 C .& COM — c 
со CO --J C5 сл . CO L=? — 


< > 


Move | MOVJ vJF0.78 


= I Iv SYNO Add | Mod | Dei | verp | 


图 5-12 











7) “Trace” 功 能 。 工 业 机 器 人 运动 的 轨迹 管理 功能 ， 一 般 用 于 三 看 工业 机 器 人 动作 的 
连 员 性 ， 如 图 5-13 所 示 。 

8) "Working Trace” 功 能 。 用 于 管理 工业 机 占 人 的 作业 轨迹 ， 一 般 用 于 更 直观 地 展 
现 作 业 ， 如 图 5-14 所 示 。 














19 


EH Reay UOLIS аф ccm 


4 
4 


28 AR 


BH Bede UOeDelInulS эф coc 


A 
4 


m Ж 


ЭД KL. MotoSimEG-VRC 





以 弧 焊 为 例 ， 开 局 作业 轨迹 ， 可 以 清 杷 地 看 见 焊接 的 焊 道 ， 如 图 5-15 所 示 。 


Trace Manager 





Trace Model — |Enable 


HF6-trace1 Enable 0.00 0.00 Disable 


Add | E dit | Delete | Clipboard | 
Clear TraceLine | Save ТгасеШпе | Close | 







译 图 
X 
TraceIndex KE [mm]| 时 间 [s]| ЖИЛ 
HPü-tracel 0 BR 0. 00 0. 00 = H 
添加 || % | me | sw 

ТЕБ ш | 保存 轨迹 | 天 闭 | 

E 343 

Working Trace Manager X 





Disable WT1 


Edit Add Delete 


Clear WorkingTrace Save WorkingTrace 
R 000 0 00 0 0 0 0 0 0. 


ix 





清除 作业 轨 过 保存 作业 轨 入 


图 5-14 з= 
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5.3 碰撞 检测 工具 


Tit Tack JU T FB. Collisions 里 面具 有 一 个 “Collision Detection” 功 能 ， 如 图 5-16 所 示 ， 用 
于 检测 工业 机 器 人 和 工件 的 碰撞 与 干涉 。 
单 击 医 按钮， 弹出 对 话 框 ， 如 图 5-17 所 示 。 





Collision Detection X 


Check All | Clear All | m о 检查 所 有 | — Г Ж de 
E | ModelGroup | E 模型 组 | 
Fair 5 
L Add | 
Edit | 


[Бе 
Del All | 


Option RI 选项 
[е Collision Color(RED) [e 干涉 EREROED) 
[ Playback without Redraw [ [PBI = 

[ Move Collision Step Г Лт 


i: [ Near miss check | 05 
Collision Check period (Playback) [High * | 检查 周期 了 回放) 
== 


Detection Log ES 
Ress | Reset _ Copy | озу || | EF | 复制 | 


图 5-16 5-17 


以 前 面 建 芯 的 焊接 机 器 人 工作 站 为 例 讲解 操 cdi Ko 


Check All | Clear All [7 22 















[所 点 不 检测 














(D "Rx “ ModelGroup " 


_DelAl | 弹出 对 话 框 。 





Option 
[м Collision Color RED) 
[ Playback without Redraw 
[ Move Collision Step 


[ Near miss check | Шш 
Check period (Playback) [High т | 


ж} met UODelInulS эл җ 
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Collision Model Group @) X 





Collision Model Group Detail 


——€——Ó————— M P KÁ ÀÜ€ 


[ç Pick Enable 
[ А child model is also registered simultaneousl 
m Model List 








safe он | aa | 
— e | om | 


-ad Tree TORCH n x 


Add | Pas |[Modet Only -| | | 
Lawout Opacity: (1.00 H 


E A, world 
四- Is1DOD0-Moodel 
Ë IT B HMOTOWELD S35ü 
四- АЕ 
E- f DAI 
Lm WORK 








日 $ НРБ link! 
: bs s HPEB LK1 
E S HP link2 
— S HP LK? 
E S HPB link3 
— S HP6 LK3 
E S HPB link4 
a- $ HP& LK4 
E S HPB link5 
— S HP LK5 
E S HP link& 
— S НРБ LKB 





x T Teacher 
z wuarldframe 
Lm FLOOR 


(2) Hi "Add" , Н 
X] im ME, xx E 01 和 02 
MECA AH]. 


GT 01 填 入 命名 框 。 


(Q 打开 Cad Tree, j 2 
“TORCH” , 
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Collision Model Group Detail X 
Model Group : [oz 
[м Pick Enable 


[ A child model is also registered simultaneousl 





Collision Model Group Detail AX 
Model Group : [o2 
[V Pick Enable 


[ A child model is also registered simultaneousl 





q œ Pj ск | 


© Xt Ф “Add from 
Cube. s OK % 


OFT- LE oj i Xs 
T ff “WORK”, £m = 
p 02, ES “ОК” , 


ү 


Ы 
4 
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Collision Detection п x 


Check All | Clear All | fi zu d 


@ 
| Del Al | 


Dptlon 
[м Collision Color REC) 
[ Playback without Redraw 


[ Move Collision Step 








[ Hear miss check | О 
Check period (Playback) [High * | 


Lag 
| Reset | Сору | | 


Collision Definition Dialog X 
Pair Name: | 
Modal List 





[€ Playback stop by collision detection 


"== == | 


(DES zb 7d" ЕЕ 
对 话 框 。 


(9) 添加 一 个 名 称 ， 再 将 焊 
М: (01) 选择 “Master”， 
T. ft 20 (02) ж 
Slave , 4] Py 
back stop by collision 
detection” C Hg fif Tt b PE 
止 播放 ), fait Register" - 


Check All | Clear All Iv n 
ModelGroup | 


Pair 





г Optian —— — жк 
[V Collision Color( RED) 


[. Playback without Redraw 
[Г` Move Collision Step 


[ Near miss check | Dus 











Check period (Playback) [High ъа | 
Log 
Reset | Сору | 





| Pair | Arc | JobName — | 


10 (OO. WELDTEST 3 -32445,22065,-7088,-3293,6774,9671.0,0 


АЗА l PAM в „Моко 








Check All | Clear All | [v «up» 


Madeliraup | 
(9) RREH HIH 107 
Беа 勾 选 后 , 82720 Collision 


Option d n 
区 Collision Calar(RED) Check” 完 成 。 


[ Playback without Redraw 
[| Move Collision Step 








[| Mear miss check | Шы 
Check periad (Playback) [High z | 


Log 
| Reset | Сору | x 


一 旦 工业 机 器 人 焊 枪 与 工件 有 磁 撞 或 干涉 ， 如 图 5-18 PTZ. 


5-18 


5.4 脚本 管理 工具 








脚本 管理 工具 就 是 通过 脚本 语言 编程 方式 ， 使 模型 文件 隐藏 或 显示 ， 如 网 5-19 所 示 ， 


一 般配 合 ГО 事件 工具 使 用 。 
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单 击 忽 按钮 ， 弹 出 对 话 框 ， 如 图 5-20 所 示 《〈《 脚 本 语言 详细 参考 软件 说 明 书 ) 。 


Model Script Editor X 





Controller: 


Script List: Script: 


&, 





Model Script Add | Delete | Save | Run Stop | 
Manager 
Model Simulation 


5-19 5-20 





5.5 VO 事件 工具 
IO 事件 工具 是 使 用 VO 信号 将 模型 动作 放 进来 ， 如 图 5-21 所 示 。 











图 5-21 





1) LO $FE MZ. ii “INO Event Manager” 图 标 ， 弹 出 对 话 框 ， 如 图 5-22 PR. aj 
Ai, MAREEA IO 事件 时 ， 需 要 执行 脚本 语言 中 的 动作 ， 后 面 的 6.6 而 会 做 详细 的 讲解 。 
I/O Events X 


Controller |l/O Signal | Condition 








< 
Ааа | Edit | Delete | 


Enable All | Disable AIl | Script E ditor... | 
[ Display I/O Signal Name Close | 





图 5-22 


20 VO 连接 管理 嚣 。 单 击 “1/O Connection Manager” Br, 弹出 对 话 框 ， 如 图 5-23 所 示 。 


ЭД В ДЗО в MotoSimEG-VRC 





fa] t, 347 СМИ A ит НК LV Us AURI PLC ACE Ийт Z ij AE f ЕУ, 


需要 通过 信号 连接 。 
I/O Connections X 
Controller : [Au Controller v | 





Controller | О Name Connection 


< > 
Add | Edit | Delete | 
"TERTII 
厂 Display VO Signal Name dose | 
К 5-23 


VO 连接 管理 需 功 能 的 使 用 下 面 举 例 加 以 说 明 。 
先 添 加 一 个 连接 , 65 “Add” 1, 弹出 “1/O Connection Setting” X WHE, WEFR HZS 
信号 及 相应 时 间 ， 选 择 逻 辑 关 系 〈 取 正 或 取 反 等 ) HHE] 5-24 所 示 。 


I/O Connection Setting X 








图 5-24 
选择 要 连接 的 控制 器 或 PLC， 如 图 5-25 所 示 。 


I/O Connection Setting X 
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选择 连接 的 信号 ， 如 网 5-26 Pt. 


I/O Connection Setting X 


Delay Timer 
Controller : [нх1оо ”| po 
Т = (ч. Ѕес. 





[ Display IO Signal Name 





图 5-26 


如 条 需 要 再 并 一 个 信号 ， 则 需 深 加 两 个 信号 之 间 的 逻辑 关 系 ， 如 网 5-27 所 示 。 


I/O Connection Setting X 





图 5-27 
最 后 连接 所 有 信和 号， 选择 括号 ， 完 成 设置 单 击 “OK”， 如 图 5-28 所 示 。 








I/O Connection Setting X 
Delay Timer 
Controller : [Nx100 d | 
Ж ож [0-00 Sec. 
Input : [#20030 ”| 
H 
= ! NX100 #30030 OUT#0001 
$ ( PLC #20010 X0001 р v | 


EAM — e ] ome | 
图 5-28 
如 果 不 需 要 多 信和 号 做 并 集 ， 则 可 以 直接 加 括号 完成 操作 。 











од ABBO в. MotoSimBG=VRC 


5.6 喷涂 设置 工具 


顺 涂 设 置 工具 中 有 两 个 功能 ， 一 个 是 传感器 设置 功能 ; 另 一 个 是 喷涂 Yy S 
喷头 设置 功能 ， 如 图 5-29 Bron. Sensin Paint 
1) 传感器 设置 功能 。 是 焊接 起 始点 检测 设置 ， 但 是 不 支持 FS100 控制 Setting Setting 
器 使 用 。 使 用 传感器 设置 功能 需要 在 维护 模式 下 打开 此 选项 ， 同 时 关闭 不 考 














夸 伺 服 沛 后 选项 ， 具 体 使 用 步骤 如 下 : 5-29 
а - (D Ë r “Maintenance 











Reboot Waintenancg 
Моде, 


Mode”， 进 入 维护 模式 。 


ii VPP Arc Sample NX100 Е 


PLAY E O START | HOLD | 


[ JLANGUAGE 
L.JCONTROL GROUP 


[| APPLICATION (2) 选择 “OPTION FUN- 
图 OPTION BOARD 、 、 会 
ga If сонш CTION” , 进入 选项 功能 。 
[| ECHOS MEMORY 
H ODATEATIN 


Fu, 
| = [C COOPTION FUNCTION 
| 


dy VPP Arc Sample NX100 ES 


PLAY START | HOLD | SERVO ON ғ. 


| OPTION FUNCTION 
CX) 


[.IMULTI-LAYER РОМС. NOT USED 
| gm | [ JRELATIVE JOB NOT USED 
g TCP NOT USED 








(2 “STARTING POIN T 


口 MACRO INST. NOT USED 

I/F PANEL NOT USED DETECTING” 改 为 “USED ”。 
{| EXTERNAL REFERENCE POINT NOT USED 
È PARALLEL START INSTRUCTION NOT USED 
{| 口 cooRDINATED INSTRUCTION NOT USED 


DEXTENDED CONTROLL GROUP N (8) 
L ISTARTING POINT DETECTING 
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完成 设置 后 得 到 图 5-30 所 示 对 话 框 ， 单 击 “OK”， 束 完成 了 以 焊 枪 为 主 站 、 工 件 为 从 


RS dU E. 


S А ss А в MotoSimEG-VRC 


VRC Maintenance Mode 


VRC.BIN Path 


_— EE A | 








- A 











NX100: Sensing Option Setting X 
Action [SEARCH SHFT — v] 
Robot НРБ Y 
RIN [we 了 
Model [wond 
— Model List 

@ Master liw 8. l 
C Slave 





NI 


单 击 这 里 





Ааа | Delete | 





由 单 击 “End”， 退 出 维 


OAH] “Servo Emulation” . 


(6) 单 击 “Sensing Setting” , 
弹出 对 话 框 o 


D Æ “Select Model” , 
单 击 焊 枪 ， 在 对 话 框 中 选 
择 “Master”, "Eit; ^ Add”; 
再 单 击 工件 ， 在 对 话 框 中 
选择 “Slave”, Ei; ^ Add" 
араа 


S А ss АМ в. MotoSimBG=VRC 


NX100: Sensing Option Setting X 
Action [sEARcH SHFT м] 
Robot HPG v 
RIN [me +] 
Моде! | 
m Model List 


@ Slave 





WORK 


C Master [TORCH 


paiste | 





OK | Cancel | 


图 5-30 


2) 喷涂 喷头 设置 功能 。 主 要 对 喷枪 进行 
Panel” 对 话 框 ， 按 图 5-31 所 示 设 置 即 可 。 


Paint Panel 


Spray model setting | 


Gun No. [1 E Tool No. [n H 


(aj TCP [300 [^ TCP calculation 


COT ae [v Transparent 






400 

distance(mm) Model division [32 -] 
(c)Max 200 

Diam eter(mm)| TCP distance 

(d)Mini 


Blan РАН 00 Valid distance E 


(e)Nozzle (mm) Y' (mm) Z(mm) 
Position [o [o [o 
(e)Nozzle Tx(deg Ty(deg Tz(deg 
Posture 0 [0 0 


[v Display model 








屏 格 式 输出 ， 如 图 5-32 Br. 





1) 3DPDF 输出 。 设 置 如 图 5-33 所 示 。 


设置 ， 单 击 “Paint Setting" 9, 34H “Paint 


FCR 
喷雾 模型 设置 | 


cu №. A H IRN [p H 


(ОТЕМ [300 Г TCF 计算 

(b) HER C [v 透明 

e Buss [Z x 
(c) O | 

2 TCF 的 距 高 — NN 
жер [100 有 效 距离 ES 
(е) 喷嘴 位 Xam) — Y(nm Z (лл) 

e) 喷嘴 位 b р ; 

spya Tx(deg Ту(деғя — Tz (de: 
Hd b | b - 


М 显示 模型 


立 用 确定 取消 
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Output setting of 3DPDF X 
Format: [3DPDF. Template A4 US.pdf v | 
Image path: | | =" | 3DPDF 的 输出 设置 X 
Title1: 格式 : [3DPDF. Tenplate A4 ЈР. pdf -| 
(Up to 26 characters) BE. 
Title2: БЭН | Ë= | 
(Up to 34 characters) Titlel: ЕЕРЕЕ 

| (最 多 48 个 字符 ) 
(Up to 32 d ters) | Title2: 

GRÉ 64 个 字符 ) | 








ipi Gas Уу X | AB: 
кайшы ) ЗСС | ë ëüåġO 
Additional Information 单位 : 
ex [о (最 多 o +> | — — — Јн 
附加 信息 
= | 译 图 ла: 人 
(The total letter number of "Item" and "Data": Up to 12 characters) px: —— 
L A j| ч || ва | (项目 "和 “数据 “总 字母 数量 : 最 多 24 个 字符 ) 


[tem — jp — | mm | 更 新 | 删除 | 















Р 平滑 
Von 





[10 “| fps 





保存 为 默认 值 | 
还 厚 默 认 设置 | 确定 取消 


图 5-33 





20 AVI 输出 。 只 需 设 置 分 辨 率 即 可 ， 如 图 5-34 所 示 。 


Output setting of AVI x 


EH Ra UOPHe[nUlS de ол Sw 


Ы 
4 


m A 


Resolution: | 1024x768 F | 





调试 工具 


调试 工具 中 有 4 个 功能 用 于 程序 调试 ， 如 图 5-35 所 示 。 

下 面 以 一 个 程序 为 例 来 讲解 这 些 功 能 。 首 先 打 开 一 个 做 好 的 程 
序 ， 在 程序 第 5 行 ， 右 击 选 择 “Setting BreakPoint”， 设 置 第 5 行程 
序 为 断 点 ， 如 图 5-36 所 示 。 


2.0 




















So MASS Ja RM ies Моб 
















ШЙ srar) HOLD | SERVO Alarm 








NX100 x 
EN :rnr| HOLD | SERVO} Alarm | Job Stack 
. bb Stack | а l 
introl Group: R1 
Job: WELDTEST EE == 
Control Group: R1 al: [hew | Copy] Del 
Tool: 0 New | Copy | Del | ass ess] Inst 
0 NOP 
| 1 MOVJ VJ-5.00 
E g MOVJ VJ-100.00 
Ë ] MOVJ VJ-5.00 3 3 MOVL V-1000 PL=0 
4 4 MOVL V-200 
БШ sm )5 5 НОМ Y=1000 
5 5 NOW  Copy(Ctri*G) B 6 MOVJ VJ-75.00 
6 6 мом — Cut(Ctrl-X) Н Н da x PL-0 
7 T MOL — paste(Ctrl+V) 
8 8 MOVI 9 9 MOVL V-1000 
9 9 MOVI ReversePaste(Ctrl+Shift+V) 10 10 MOVJ VJ-100.00 
10 19 НОТ s 
11 END 
Replace Inform 
Setting BreakPoint 
Del All BreakPoint 
= Disable All BreakPoint 
Enable All BreakPoint 
Move | MOVJ VJ 


Shortcut List 
[V SYNC Add | — 






5-36 


单 击 “Enable” 按 钮 国 ， 状 态 改 变 ， 断 点 停止 运行 ， 工 业 机 器 人 在 自动 运行 的 状态 下 第 


5 行 停止 运行 ， 如 图 5-37 所 示 。 





NX100 х 


ШЕБИН o | o 


Job Stack 





Job: WELDTEST 
Control Group: R1 


vJ-5.00 
vJ-100.00 
ү=1000 PL=0 
ү=200 
y=1000 





vJ=75.00 
v=1000 PL=0 
ү=200 
v-1000 
vJ=100.00 





< 


hove | МОМ. w-FO.7B 


区 SYNC Add | Mod | Del | МРР | 


a 2-37 
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单 击 “Break Point” 按 钮 国 ， 弹 出 对 话 框 ， 可 以 对 断 点 进行 设置 ， 如 网 5-38 所 示 。 





Enable BreakPoint 
Disable BreakPoint 


Delete | Delete А! | 





图 5-38 


单 击 “Debug Monitor” 按 钮 网， 弹出 对 话 框 ， 可 以 对 UO 点 或 变量 进行 监控 ， 监 控 一 
个 添加 一 个 ， 单 击 “Add” 添 加 ， 如 图 5-39 Bron. 


NX100: Debug Monitor х 


Insert monitoring data 





图 5-39 


还 有 一 个 “Job Stack” 功 能 ， 岂 程序 堆栈 ， 作 用 是 把 从 原 程 序 跳 进 其 他 程序 之 前 的 数据 














保存 在 一 个 数据 区 ， 如 来 再 次 回 到 原 程序 中 ， 数 据 区 释放 原 程 序 的 数据 。 


5.9 在 线 功 能 工具 


在 “Online Function" ж. 1 “Option Function" ж F, 279119 “Connect” T RI 
“Estimate” 工 具 ， 每 个 工具 下 有 两 个 功能 ， 这 里 放 在 一 起 介绍 ， 如 图 5-40 所 示 。 














5-40 
1) "Online Function” 腔 单 。 在 以 太 网 和 软件 连接 的 情况 下 ， 实 现 各 个 数据 的 互 传 等 。 


(D “File Manager” 功 能 。 将 有 以 太 网 功能 的 控制 器 与 工业 机 器 人 相连 接 ， 进 行程 序 、 
参数 等 互 交 ， 对 话 框 如 网 5-41 所 示 。 





File Manager X 


File Edit View Tool 


с 





5-41 
(“Network” 功 能 。 在 软件 与 工业 机 器 人 网 络 连 接 的 情况 下 ， 控 制 通 断 ， 对 话 框 如 图 
5-42 所 示 。 
2) "Option Function” 衣 单 。 对 工业 机 器 人 减速 机 进行 评估 ， 与 实际 控制 器 中 减速 机 
评估 功能 一 致 。 
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РАТ: “Motor Load Estimate" 2V, “Life Estimate”， 强 出 提示 杠 ， 如 图 5-43 所 示 。 


Network Connection X 


i — 





图 5-42 


MotoSimEG-VRC X 


‚‚ YASKAWA does not warrant the result of this function. It should be 
, used only as a guide. 
Because It is affected by Tool settings, Load condition of real robot, 
Lubricated condition of grease, and Temperature. 
Especially, when Weight item of Tool setting is set lower than real 
tool weight, this function makes wrong results. 


图 5-43 


Ф Я 4-01 


1. 将 已 经 仿真 好 的 工作 站 添加 作业 文件 ， 生 成 AVI 文件 。 

2. 将 程序 导出 软件 。 

学 习 检 测 参考 答案 

1. 第 4 草 已 经 完成 焊接 路 径 规 划 ， 直 接 在 起 踊 、 烛 踊 位 置 添加 作业 指令 ， 需 要 注意 的 
是 马 弧 时 需 做 停留 ， 人 否则 会 有 焊 坑 。 与 实际 使 用 工业 机 堪 人 现场 调试 一 致 ， 导 出 程序 ， 可 以 
用 更 短 时 间 在 现场 完成 调试 ， 最 后 生成 视频 。 

2. 与 实际 示 教 吉 一 致 ， 保 存 程序 ， 按 以 下 步骤 操作 。 

首先 在 虚拟 示 教 器 中 选择 “FD/CFE”， 和 选择“SAVE”， 如 图 5-44 所 示 。 




















ЗАА ДЫ в. MotoSimBG=VRC 


Ё VPP Arc Sample NX100 一 口 х 


5ТАВТ | HOLD | 





actF lash 
SINGLE 


图 5-44 
选择 文件 的 保存 类 型 ， 选 择 “JOB”， 如 图 5-45 IZR. 
di VPP_Arc Sample NX100 一 口 x 


PLAY E START | HOLD | 


FLOPPY DISK/CompactF l ash 
CF (SAVE) UN-USED MEMORY 0.35 € 
FOLDER 


Em 
K| 5-45 
X TES ЕНЕ, ЖЕЛ НИЕ, Wk 5-46. 
ii VPP. Arc Sample NX100 = 口 x 
PLAY m HOLD | | 


| IE n 


Еи DISK/CompactF lash 
CF(S SINGLE NO. 
FC Dor a a ERN 
| 
| |ËoyzsaaÀJc q ——ə,s— 


Main Menu Short Cut 


图 5-46 
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弹出 确认 对 话 框 ， 单 击 “YES”， 如 图 5-47 тх. 


dË VPP_Arc Sample NX100 一 x 


START | HOLD | 











CF(SAVE) 
FOLDER 


Short Cut 


图 5-47 
JOB 有 数字 工 说 明 已 经 成 功 保存 了 一 个 程序 ， 如 图 5-48 Hrzn. 
Ё VPP. Arc Sample NX100 — x 





PLAY START | HOLD | 
1718" 


FLOPPY DISK/CompactF lash 
CF(SAVE) UN-USED MEMORY 0.36 C 
FOLDER 
та 
C FILE/GENERAL DATA 
Ml BATCH USER MEMORY 
L] PARAMETER 
c 1/0 DATA 


L1 SYSTEM DATA 
` EB BATCH CHOS 
Wi ALL CMOS AREA 


图 5-48 
单 击 文 件 夹 图 标 ， 保 存 的 程序 束 在 里 面 ， 可 以 复制 进 实 际 工 业 机 器 人 ， 其 他 参数 操作 


方式 一 样 ， 如 图 5-49 所 示 。 


|0 г | Ç wal 


FLOPPY DISK/CompactF lash 








CF (SAVE) UN-USED MEMORY 
FOLDER 
МЕТ | 
0 
0 
C PARAMETER 0 
D] 1/0 DATA 0 
= ав v g 
: NX100 > Arc Sample > NX100 > Storage Card v О 搜索 "storage Card" Pp 
^ ZR 修改 日 期 类 型 大 小 
[Г] WELDTESTJBI 2017113940 ”JBI 文件 1KB 





图 5-49 


S3 M A. ss ГЫЗ в. MotocSimEG=VRC 
也 可 以 在 功能 中 选择 CF 工具 ， 如 图 5-50 所 示 。 


G 
` | Ноте | Controller | Simulation Online Function Option 


kr -D | 
Mew Сору Delete | Reboot Maintenance 


| Mode 
| Setup | Boot 





Show All 


WE Hide АП 














图 5-50 





扫 一 扫 看 视频 


J5 
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= 
=, 系统 的 创建 及 应 用 


前 面 学 习 了 各 个 菜单 主要 工具 的 功能 和 使 用 ， 本 章 将 通过 实际 的 仿真 过 程 学 习 软 件 在 
各 个 应 用 中 如 何 使 用 ， 完 成 一 个 完整 的 仿真 。 在 各 个 应 用 中 ， 我 们 不 单单 需要 了 解 工 业 机 器 
人 人， 了解 选 项 功能 的 应 用 ， 比 如 运用 同步 跟踪 功能 、 添 加 外 部 轴 等 ， 如 图 6-1 所 示 。 








6.1 创建 带 导 轨 及 外 部 轴 的 工业 机 器 人 系统 

带 导轨 的 工业 机 器 人 系统 ， 顾 名 思 义 就 是 工业 机 器 人 增加 了 行走 轴 ， 使 其 移动 ， 从 而 
满足 技术 要 求 ， 外 部 轴 指 旋转 轴 ， 将 工件 旋转 ， 协 同 或 单独 配合 工业 机 器 人 进行 工作 ， 用 来 
补充 工业 机 器 人 作业 范围 不 足 的 问题 ， 如 图 6-2 所 示 。 








ss ah A san Фа. Моб 





创建 一 个 市 地 轨 及 变 位 机 的 工业 机 堪 人 系统 步骤 如 下 : 
1) 创建 一 个 工业 机 圳 人 ， 如 图 6-3 所 示 。 
















R01 Dx200-R01 MA14407.. 









Robot Name 
[Dx200-R01 


Robot Model File 


[С\Ргоагат FilesMOTOMANYMotoSimEG-VRC 2015SP1AP ы p 
сепсе | 





VRC.BIN Path 
CAUsersYPublic4DocumentsMOTOMAM — .. | 


s |=] 








Main Menu | Simple Menu 
图 6-4 





3) 选择 “SYSTEM”， 再 选择 “INITIALIZE”， 如 图 6-5 所 示 。 
4) 单 击 “SELECT” 键 进入 语言 选项 ， 然 后 单 击 键盘 上 的 “一 ” 键 ， 选 中 “ENGLISH”， 
单 击 “SELECT” 键 , 同 理 第 二 项 改 为 ENGLISH, 单 击 “ENTER” 键 进入 下 一 页 , 如 图 6-6 所 示 。 
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LANGUAGE 1 
LANGUAGE? 














5) 光标 在 “DETAIL” 处 单 击 “SELECT” 键 ， 进 入 工业 机 器 人 选 型 界面 后 ， 移 动 光 标 
至 所 需 的 工业 机 器 人 类 型 ， 单 击 “SELECT” 键 ， 选 取 所 需 型 号 ， 单 击 “SELECT” 键 回 到 
上 一 级 ， 如 图 6-7 和 图 6-8 所 示 CRI 为 工业 机 器 人 工 型 号 ，B1 为 行走 轴 ，R2 为 工业 机 器 
人 2 型 号 ，S1 为 外 部 轴 ) 。 





一- 





ЕШШ [© 


DETAIL 
DETAIL 
DETAIL 





| | 








| Main Menu [Sinole Menu 
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| Main Menu | Simple Menu | 
6-8 

6) 同 理 ， 添 加 B1、R2、S1。 如 果 是 一 个 外 部 旋转 轴 S1， 一 般 都 选 “TURN-1”。8S1 
设 好 之 后 返回 ， 会 默认 出 现 S2， 如 果 还 需要 一 个 外 部 旋转 轴 束 再 添加 一 个 “TURN-1”。 
如 果 是 Motopos 类 型 的 双 机 变 位 机 ， 直 接 在 51 里 面 选 D 系列 的 外 部 轴 ， 如 图 6-9 和 图 6-10 
所 示 。 

7) 选中 “RECT-Y”， 表 示 立 方向 的 行走 。 同 理 还 有 了 RECT-X、RECT-Z 或 者 2、3 个 
方 回 的 行走 等 ， 单 击 ^″ENTER” 键 进入 下 一 界面 ， 该 界面 不 用 修改 ， 直 接 单 击 “ENTER ” 键 ， 
进入 下 一 界面 ， 如 图 6-11 Pr. 











CONTROL GROUP 


: MA02010-A0x DETAIL 
: REDDI Y DETAIL 
: NONE DETAIL 
: TURN-1 

: NONE DETAIL 
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BASE-XZT MS80ESB-KO* 
RECT-XY 


MACHINE LIS 


VENUE D250B-^0: D250B-BO* 
D500B-A0* D500B-A6* D500B-BO* 


D500B-B 1x D500B -CO* D/00B-A0* 
D/00B-BO* GUN- 1 GUN-2 

GUN-3 IOSPDCTRL MNOOT00-JO* 
М5С0035-А0ж S1000B-AO* S1000B-BO* 
S250B-AO* S2500B-BO* SoU0B -AO* 
So00B-À1*x So00B-À2* So00B-ASX 
SoU0B -BO* SoU0E -40x SoU00E -A1 x 
So00E-BO* SERVO-DRESSER T2000B-AO* 
T4000B-AO* T4000B-Al* T5000B-AO* 
T5000B-A1* T500B-A0* TWIN-2 























| Main Menu | Simple Menu 


图 6-10 


CONNECT (STO) 
AXIS -- (V 
«123456/88» UN EN 





Main Menu | Simple Menu ` 


图 6-11 


8) 行走 机 构 的 驱动 方式 选 为 “RACK&PINION” 具 轮 具 条 ， 如 图 6-12 所 示 。 








ЛД ДДУ в MotoSimBG=-VRC 





Pe VPP. VRC-CA MD) EN. == | 


| AXES CONFIG 
ВІ BEC TY 
AXIS AXIS TYPE 


: [BALL -SCREW 
RACK&PINION 





Main Menu | Simple Menu 











Kl 6-12 
9) 单 击 ″ENTER” 键 进入 下 一 界面 ， 该 界面 不 用 改 ， 直 接 单 击 “″ENTER” 键 ， 如 图 6-13 
所 示 。 








AXES CONFIG 
5] JRN-1 














图 6-13 
100 设置 行走 机 构 ， 设 置 完 成 单 击 “ENTER” 键 进入 下 一 界面 ， 如 图 6-14 所 示 。 





| 


f; VPP. VRC-CAM D? 


| 
состо | ШШ [© 


MECHANICAL SPEC 

Bl КОКЕ Л Y 

AXIS TYPE: RACK&PINION 

MOTION RANGE (+) 5000.000 mm 
MOTION RANGE(-) -5000.000 mm 
REDUCTION RATIO(NUMER) 1.000 
REDUCTION RATIO(DENOM) 16.000 
PINION DIAMETER W@=IISTSTÇ — 1720. ООО "" 
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11) 设置 外 部 轴 ， 设 置 完 成 后 单 击 “ENTER” 键 进入 下 一 界面 ， 如 图 6-15 所 示 。 








м0; == 





MECHANICAL SPEC 

Sl : TURN-I 

AXIS TYPE: ROTATION 

MOTION RANGE (+) 360.000 deg 
MOTION RANGE (-) -360.000 deg 
REDUCTION RATIO(NUMER) 1000.000 


REDUCTION RATIOCDENOM) ШЕШЕП 





Main Menu | Simple Menu 











图 6-15 
12) 修改 行走 机 构 电 动机 最 高 转速 ， 修 改 后 单 击 “ENTER” 键 ， 如 图 6-16 所 示 。 


MD 


MOTOR SPEC 
ВІ БЕШТ. 
AXIS TYPE: RACK&PINION 

SGMAV-01ANÀ- YRT11 
SERVO AMP SRDA-SDAOS3 
CONVERTER SRDA-COA30A2 1B-E 
ROTATION DIRECT ION NORMAL. 
MAX RPM ШИШЕ; o 


ACCELERATION TIME 0.300 sec 
INERTIA RATIO 300 % 


ља дә d$ o Ax 




















MOTOR SPEC 

Š] : TURN-1 

AXIS TYPE: ROTATION 

SERVO AMP SRDA-SDAOS 
CONVERTER SRDA-COAS0A2 1B-E 
ROTATION DIRECTION NORMAL 

MAX RPM 2000 rpm 
ACCELERATION TIME 0.300 sec 
INERTIA RATIO 0% 

















Main Menu [Sinole Menu 


图 6-17 
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， 修 改 后 单 击 mE E 如 图 6-18 所 示 。 








С УРР VRC-CAM D? 


EX E 


ROBOT APPL OPTION 
| : ARC 

CIO LADDER (STANDARD) 
ARC 














图 6-18 








15) 单 击 “ENTER” 键 进入 下 一 界面 ， 此 界面 不 用 改 ， 如 图 6-19 所 示 。 








IX о 
ша 


OPTION BOARD 
STANDARD 














图 6-19 








16) 单 击 í 键 3 次 进入 下 B. 此 界面 不 用 改 ， 6-20 所 示 。 





| 10 MODULE 


mns o 


DI DO AI AOBOWD 


[p prs UI cw rd» ut eb rmm ot 
FALE TRI d EARS EPOD R EOM PEN PY 





| 


| 











lain Menu [Sinole Menu 
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17) 单 击 кш 键 进入 下 B ЖЫШ ЛУИ, 如 图 6-21 所 示 。 


CMOS MEMORY 


USED SIZE 
MOUNTED SIZE 














图 6-21 
18) Hut TENUERE TNT 下 一 界面 ， 单 击 “YSE” 如 图 6-22 2 所 不。 








2» Ry RA AR m S aR 44 с зщ 


























Main Menu | Simple Menu 
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20) 连续 单 击 两 次 “Next”， 如 图 6-24 所 示 。 





The controller was started in 
Maintenance mode. 


Please complete the following рго‹ 
on the controller pendant to config 
a new system. 


When completed, press the "Finish" 
button that will appear at the bottom of this dialog to add the 
newly configured controller to your MotoSimEG-VRC cell. 


Warning: When the "Finish" button is pressed, MotoSimEG-VRC 
will rebooting the controller. Make sure that all steps are 
completed before doing so. 





«« Back | Next >> | Cancel | 


Kl 6-24 


21) #16 “Finish”, Auf 6-25 所 示 。 


сугу гс! ег N 
Controller 









Procedure Completed 
When the procedure is completed: 


Press the "Finish" button below to reboot the controller in normal mode 
and add the controller to the MotoSimEG-VRC cell. 


Or, press "Cancel" to shutdown the controller without adding it to the cell. 


2m R RA A m NS 地 с R 


图 “6-25 







Dx200-2-... MAD2010-.. САРгодгат РЇе5\МОТОМ» 
B01 DX200-2-. RECT-Y 
DX200-2-. TURN-1 


















Robot Name 
[Dx200-2-R01 


Robot Model File 


[САРгодгат Files*MOTOMAN^(MotoSimEG-/RC 20155Р1\Р — .. | 
сека | 






二 人 wora 
&- $ DX200-2-S01 
| È- $ DX2002-S01. EXI-POS 


| B- $ DX200-2-RO1 base 
| B- $ DX200-2-ROT y 
m. Ж nxonn-2-mnt rm 


K| 6-26 
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62 创建 带 协 调 的 工业 机 器 人 系统 

协调 功能 是 什么 ? 指 和 谐 一 致 ， 配 合 得 当 ， 正 确 处 理 组 织 内 外 各 种 关系 ， 为 组 织 正常 
运转 创造 良好 的 条 件 和 环境 ， 促 进 组织 目 标的 实现 ， 也 就 是 说 是 两 个 以 上 的 个 体 才 存在 的 关 
系 ， 下 面 介绍 怎么 创建 多 工业 机 器 人 的 系统 ， 如 图 6-27 所 示 。 








图 6-27 
创建 一 个 带 协 调 的 工业 机 器 人 系统 步骤 如 下 : 


1) 新 建 工 作 站 时 ， 和 选择“Maintenance Mode Execute”， 进 入 维护 模式 ， 如 图 6-28 所 示 。 





















































图 6-28 


2) 其 他 建立 工业 机 器 人 方式 与 添加 外 部 轴 相 似 ， 如 果 做 双 机 协调 ，S1 一 定 要 选 $ 开头 
的 外 部 轴 ， 不 能 选 TURN-1， 如 图 6-29 所 示 。 








: MA01900-A0* DETAIL 
: NONE DETAIL 
: MA01900-A0x DETAIL 
: NONE DETAIL 
: NONE DETAIL 
: $250B-A0* 

: NONE DETAIL 
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3) HA “OPTION FUNCTION”， 如 图 6-30 所 示 。 








| .sro | ШШ 


= 

L.JCONTROL GROUP 
ШАРР| ICATION 
DIOPTION BOARD 
I0 MODULE 

国 CMOS undis 
Da 


un 
L.JOPT ION FUNCT IO 








| | | | | 


Main Menu Simple Menu 





К 6-30 
4) 修改 图 6-31 中 的 三 项 。 


Й) VPP. VRC-CA 


OPTION FUNCTION 





ААС WELDING STANDARD 
LIMJLTI-LAYER FUNC. NOT USED 
DRELATIYE JOB NOT USED 
ОТСР МОТ USED 
DIMACRO INST. NOT USED 
I/F PANEL NOT USED 
LJEXTERNAL REFERENCE POINT NOT USED 
LIPARALLEL START INSTRUCTION 1 
L.JCOORDINATED INSTRUCTION USED 
LJEXTENDED CONTROLL GROUP 

LISTARTING POINT DETECTING NOT USED 
DSTATION ANGLE DISPLAY NOT USED 





жй Rà Ak m Noe 地 с У 











Simple Menu 


图 6-31 


5) 单 击 “End”， 退 出 维护 模式 。 在 管理 模式 下 ， 依 次 单 击 “SETUP” 一 “GRP 
COMBINATION" , 1 6-32 所 示 。 





VRC.BIN Path 
[EMSBESWVRC-CAMIDXT DO-NVRCbI E zL START | нр | servo он E.srop | 
А zea 
| a pee | Кешр 


СЕ ш TEACHING 
— i COND. E 











2» Kem eR m Sas 44 Ov 
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6) 选择 “R1”， 单 击 “SELECT” 键 ， 选 择 “ADD GROUP", #5 “SELECT” #, 
如 图 6-33 所 示 。 








xX 
[so] ШШШ |? 
TE 


GROUP COMBINATION 
GROUP AXIS МА5ТЕК 








E.STOP 


РА «alo 


GROUP COMBINATION 


GROUP AXIS MASTER 
ADD GROUP 

MODIFY GROUP 

DELETE GROUP 
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7) 按 几 6-34 PIRMA, i “EXECUTE” . 


sw] ШШ [© 
| 


NO. 1 [CONTROL GROUP 
NO. 2 [CONTROL GROUP 
NO. 3 [CONTROL GROUP 
NO. 4 JCONTROL GROUP 


MASTER 


ат | 
"ИРИ RIN 





图 6-34 


8) 新 的 轴 组 建立 完成 ， 协 调 两 个 工业 机 器 人 和 一 个 外 部 轴 的 工作 ， 以 外 部 轴 为 主 ， 如 
图 6-35 所 示 。 

9) 新 建 JOB 时 要 选择 新 建 的 轴 组 ， 如 网 6-36 rn. 

10) 编程 请 参照 实际 工业 机 器 人 协调 与 独立 的 编程 方式 进行 编程 ， 如 图 6-37 所 示 。 


P ES A se ДАГЫ в Meno gG VIR 一 一 一 107 








| PLAY servo on r.sroe | ШШ | 


| ПУ > езШ 


GROUP COMBINATION 
| GROUP AXIS MASTER 


RI 
R2 
5] 


| ETU KISS 
a 








Main Menu 





4 J | | | | 
EXE MD 0| 





COMMENT 
GROUP SET 
ЈОВ TYPE 








„CANCEL __ 
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图 6-36 


Хх 
сл ШШ JS 
(122, e five oed Т) 


JOB CONTENT: MASTER 

J: TEST 

CONTROL GROUP: RIR2RXSXxSxS] :$S] TOOL: 00+01+%% 
0000 МОР 

ШШ MOVJ VJ-0.78 +MOVJ VJ-0.78 +MOVJ VJ-0.78 
0002 END 


MOVJ VJ-0. 78 
*MOVJ VJ-0. 78 
*MOVJ VJ-0. 78 











Kl 6-37 


这 样 束 完成 了 创建 ， 如 图 6-38 所 示 。 













» UXIUU-c-SUI 
— ff Dx100-2-801-MOTOPOS-S250B 
| B- $ DX100-2-S01 EXI-POS 
&- Ç DX100-2-R02 
| Be'$ DX100-2-R02 rm 
d- $ DXI100-2-R01 
| mo 7 nw1nn-2-mBn1 rm 


CAM 功能 是 提供 一 种 交互 式 编程 并 产生 加 工 轨迹 的 方法 ， 焊 接 也 是 一 种 焊接 加 工 轨迹 ， 
下 面 以 重新 建立 一 个 工作 站 为 例 加 以 说 明 。 
打开 一 个 空白 界面 ， 如 图 6-39 所 示 。 











1) Home. Controller Simulation Online Funct Option Functi B 7 Style ~ 1@ 
. 1 х j 
| í СО View Manager Ç М) Memo Ф| f73 Distance Copy с Heart Beat m ч 
— €> | 2 БЕГ =" ON [ts | | | 123] | Й ) >: * yw í = 双击 [Ak] REDI | 
=» — 9 m. м Ф | 2оот to Extents 4 = 一 - 一 -一 — " Measure Line ~ t4 Апе $? Change Language Ё 
Undo Red P OLP Job CAM сы Sel Cad Model Pick  Selectable | Fra Cutting w Handle *. en —— - а 
= Mark-up ~ T vSynchroñtzed (Grid Settings 
| rowser Function Y ч b Model Lib Mode * Object * | Display Plane Y spi Display T" "S 
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创建 一 个 这 САМ ZJBE JE BE Л Л Г: 
1) 按 图 6-40 所 示 步 骤 操 作 ， 打 开 一 个 模板 。 


11 


template 


И —1 
Save As 





Options 





图 6-40 


2) 选择 “Arc R1”， 输 入 一 个 工程 名 ， 单 击 “Create Cell” , 31 6-41 所 示 。 





Template X 


Template List: 





ёс F1+B1 

Arc R1«S1(1-Axis] 
Apc F. +S 1[/2- Axis) 
Laser H1 

Laser F.1+B1 
Laser R-«S1(1-Axis) 
Laser R-«S1(2-Axis) 
MPKR2 PICKING 
MPP3 PICKING 
hMIPP3H. PICKING 
MPP3S PICKING 


(ж Create cell from template 


Cell Mama: [TEST Create Call | 


[м Openthe created cell 










( Template Management 


Aud | Rename | 








Delete | 


Close | 


图 6-41 
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3) 弹出 已 经 打开 的 界面 ， 束 以 这 个 案例 来 介绍 这 个 功能 ， 如 图 6-42 所 示 。 





4) 单 击 CAM 功能 ， 弹 出 对 话 框 ， 将 新 建 程序 的 名 称 和 注释 填 为 “TEST”“【〔 这 个 是 自 
己 定义 的 ) ， 如 图 6-43 所 示 。 








B 
e 
7) Ноте Controller Simulation Online Function Option Function CAM Job Mana gement x 


әс Ef Е 


Undo Redo | Position OLP Job : 


Panel Browser 
° | 


€» View Manager 


| [#]7оот to Extents y Б Application [Arc Weld ”| 


Ист a et» | rm Select Саа 

ED 全 «d 

° Model Job Name [TEST 

СО CAM Function ИШЕТ Group Set [R1 ”| 


@ Load Robot Settings 
Comment [TEST 


Show Path 
@ Show Current C Show All 


CAM Job List 




























Add/Edit | Delete | Copy | 
Default Settings | Close | 


5) Hil; "Default Settings”， 弹 出 设置 对 话 框 ， 根 据 实际 情况 填写 ， 如 岁 6-44 Hrzn 
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CAM Default Settings > 
wWeaving/Sensing | weld Environment | Special | External Axis | Environment | 
Teaching | Approach / Retract | Torch Position | Start / End Conditions | 

Start Point Intermediate Point(s) 











Generation Mode 
C Automatic (See "Special" tab) 


@ Manual 


Motion Type [Mov - | 
С Step Pitch | G n 
(€ Number of Steps | Б 
Speed [500.00 v | cm/min 
[CONT v | 





Motion Type [Mov v | 
Speed [2400.00 v | cm/min 
ЕШ [CONT v | 
















End Point 
FL 





[ Reverse Path Direction 


Point 


Start Point Z Intermediate Point(s) 








««Prev Page 





Cae | 


图 6-44 


60 焊接 角度 设置 45”， 单 击 “OK”， 如 图 6-45 所 示 。 





CAM Default Settings X 
Weawving/Sensing | Weld Environment | Special | External Axis | Environment | 
Teaching | Approach / Retract Torch Position | Start / End Conditions | 



















Torch Position 


Joint Orientation [-Shepe ~] 
Work Angle 45.0 дед 
Travel Angle | oo deg 
Rotation Angle | ой deg 
Joint Offset Vertical | 00 mm 


Horizontal 






Corner Processing 


Distance Before Corner [00 mm 
After Comer [00 mm 
























0.0 mm 


[ without ARCON/ARCOF instruction 





««Prev.Page >Next Раде 


Ce | 


Apply same settings to all following pages 





图 6-45 


7) "Rib “Add/Edit” , ЖЩ HE. nk 6-46 所 示 。 
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САМ Job Management 8 ! Create job : TESTJBI : R1: TEST X 
э Path List 
Application [Arc Weld | С 
[ Pick Edge << | >> | [ Robot 


Jab Name [TEST 


| Alternate Face | Alternate Edge | 
Group Set [Ri 
P Create Path | E Ы 
Comment [TEST 


Show Path 
{в Show Current 


[ Base 


[ Station 


Attain | 











CAM Job List 


Add Call Job 


Register | 
Turn T-axis 
360-deg 
Configuration 

Setting 

Create Job | Adjust Positioner | Close 
Add/Edit | 
Default Settings | Close | 
K| 6-46 


8) 勺 选 “Pick Edge”， 选 择 和 焊接 的 位 置 ， 如 图 6-47 Br. 








Е ! Create job : TESTJBI : R1: TEST 


Path List Path Content 


[ç Pick Edge << | >> | ToolNo: 
Alternate Face | Alternate Edge | 


Process as [ Station 
Create Path | d one edge 
Attain | 


Add Call Job 


Register | 


Turn T-axis 
350-deg 


Configuration 
Setting 


Create Job | Adjust Positioner | 





图 6-47 
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9) 单 击 “Create Path" , 4JX “Robot” , 再 单 击 “Attain”, зл it ^ Register" , 如 图 6-48 
所 示 。 





В ! Create job : ТЕЅТ.ЈВІ : R1: TEST x 


Path List 


[v Pick Edge << | >> | 
Alternate Face | Alternate Edge | 
Process as 
Create Path | * one edge 


Path Content 


Sync 
ToolNo: Ü 
[м Robot 


MOVL, 2400.00 [ Base 
ARCON ASF#(1) 
мом. 

MOVL 

мом. 

МОМ 

мом. 

ARCOF АЕЕ#(1) 
MOwL 4800.00 








Initial Pos 


Set 
(esse ) 
I TENE d 


Тит T-axis 
350-deg 


Configuration 
Setting 


Adjust Positioner | Close | 


Add Call Job 





图 6-48 
100 选择 “PATH 01”, 单 击 Ф | 按钮 , 单 击 “Create Job”, 弹出 对 话 框 ,如 图 6-49 所 示 。 


i Create job : TEST.JBI : R1: TEST X 


Path List Path Content 


[Z Pick Edge «« | >> | ToolNo: 0 -ym 
0001 MOL 4800.00 
Alternate Face | Alternate Edge | 0002 MOVL, 2400.00 [ | Base 
Process as . 
Create Path | [| one edge Create job 





0 Job creation was successful. 


даа Cali Job 


Register | 


Turn T-axis 
360-дед 


Configuration 
Setting 
Create Job | Adjust Positioner | Close 


图 6-49 


由 | < 
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11) 单 击 “Close”， 打 开 示 教 器 ， 程 序 已 经 出 现在 其 中 ， 如 图 6-50 所 示 。 





diy VPP TRST DX100 x 


PLAY EESE START | HOLD | SERVO ON E.STOP 


ТИЕН Л 


она: ` a 27Р 
= MB 5: 000€ 


制御 今 儿 一 子 : RI 
[ШШ] N P 
0001 МОМ. V-4800 
0002 MOVL V=2400 
0003 ARCON ASF#(1) 
0004 MOVL 
0005 MOVL 
0006 MOVL 
0007 MOVL 
0008 MOVL 
: 0009 ARCOF AEF#(1) 
zo МОУ.) VJ-0.78 


FE | 











(ERR Е... 


图 6-50 


12) 用 同样 的 方法 焊接 工业 机 器 人 另 一 边 , 直接 添加 ， 完 成 后 单 击 “Close”， 如 图 6-51 
Bras. 
W) Create job : ТЕЅТ.ЈВІ : R1: TEST x 


Path List Path Content 


[v Pick Edge << | ›› | ToolNo: Ü 
Alternate Face | Alternate Edge | 0002 MOWL 2400.00 
Process as 0003 ARCON ASF#(1) 
Create Path | М Рта 0004 MOVL 
| Create job 


Sync 
[ç Robot 
[ Base 
[ Station 













0 Job creation was successful. 


4| f& 


PATH 02 


Register | 


Turn T-axis 
350-deg 


Move Configuration 
Down Setting 
Create Job | Adjust Positioner | Close | 


图 6-51 


完成 创建 带 CAM 功能 的 焊接 工业 机 器 人 系统 ， 如 图 6-52 所 示 。 





d VPP TRST DX100 


START | HOLD | 


ПРВА 171] 


270—7: RI у=: 00 
0004 МОМ. 

| 0005 мом. 
0006 МОМ. 

| 0007 мом. 

| 0008 мом. 
0009 ARCOF AEF#(1) 

| ШШ] MOV Y=4800 
0011 MOM. V-4800 

| 0012 MOM. V-2400 
0013 ARCON АЅЕ#(1) 














ТЕЛЕ ЛИНН, ERFA ТТЫ, SO ACTS УИЛ LCRA AHE, Tim um 
仿 正 的 数 模 转 换 成 hsf 格式 后 单 击 “Add”， 将 数 模 诬 加 进来 。 需 要 注意 的 是 ， 经 CATIA 软 
件 转换 生成 的 数 模 ， 单 位 与 仿真 软件 MotoSimEG-VRC 中 的 默认 单位 不 一 致 ， 加 入 之 后 右 


击 数 模 ， 选 择 “property”， 将 scale 值 由 1.000 设 为 0.001， 如 图 6-53 所 示 。 
срд s? *,* ФУУ 














Add | Pos |[Model Ony =] r] 
Layout | [1.00 =] 


日 -人 world _ _ _ = _ 
^(f Controller DX200. Small) 
-| @ PEOPLE 
H-S DX200-R01 








四 ~ * DAI 


x M worldframe 
m FLOOR 
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创建 普通 不 带 CAM 功能 的 焊接 机 器 人 系统 ， 打 开 前 面 做 好 的 工业 机 器 人 焊接 系统 工作 
站 ， 如 图 6-54 所 示 。 





打开 虚拟 示 教 器 ， 找 到 焊接 起 始点 ， 添 加 焊接 起 弧 指令 ， 与 实际 工业 机 右 人 操作 一 人 致 ， 
如 图 6-55 所 示 。 


JOB CONTENT 
JOB МАМЕ: WELDTEST 


CONTROL GROUP: RI 





LAY Š 0007 MOVL V-1000 PL=0 
иш: 0008 MOVL Y=200 | 
0009 MOVL. Y=1000 | 0———- — — 
0010 MOVJ VJ=100.00 








> ii 


MOTOMAN 


FRAR а СЛАВ 45, ТЕ ЖЬ}, ОВЕ ЕАК I dvi CAM 功能 的 焊接 机 
WARRE, ПЁ 6-56 所 示 。 
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di VPP Arc Sample NX100 


一 х 
PLAY | TEACH | Teach | START | HOLD | ШШ coo | NH 9 


| e offe 
i JOB CONTENT 
| [эх | | о JOB NAME: WELDTEST 
CONTROL GROUP: Rl 
| ç | RAME МОН VJ=5.00 
&x E f 0002 ноу) vJ-100.00 
ET EN 0008 MOVL V-1000 PL-0 
[B001 | г | 0004 ARCC 


0005 MOVL. ү=200 
0006 ARCOF 

0007 MOVL V-1000 
0008 МОУ.) VJ-75.00 
0009 MOVL Y=1000 PL=0 



















LEE EIE EUR 


\ = 





lain Menu | Short Cut 


图 6-56 


6.5 创建 带 传 送 带 同步 的 工业 机 器 人 系统 (喷涂 ) 


在 喷涂 应 用 中 ， 经 各 使 用 传送 带 跟 踩 同 步 功能 。 什 么 是 传送 带 跟 踩 同步 功能 ? 位 置 跟 
踩 型 的 传送 带 同 步 运行 功能 是 指 ， 在 传送 带 处 于 静止 状态 下 随时 根据 传送 带 的 移动 量 对 经 
过 示 教 的 轨迹 进行 编辑 ， 同 时 工业 机 器 人 主动 地 跟踪 传送 的 行进 方向 ， 始 终 使 工业 机 器 人 
相对 于 工件 的 速度 保持 示 教 轨迹 的 同步 功能 。 传 送 带 同 步 运行 功能 有 两 种 情况 ， 一 种 是 通 
过 工业 机 器 人 的 基本 轴 跟 踪 传 送 带 移动 的 工业 机 器 人 跟踪 ， 另 一 种 是 通过 行走 轴 “【 外 部 轴 ) 
跟踪 的 行走 轴 跟 踪 。 以 DX200 控制 器 的 工业 机 器 人 为 例 ， 传 送 带 同步 运行 的 系统 构成 示例 
图 如 图 6-57 所 示 。 


ан | 传送 带 原点 
限 位 开关 







同步 区 间 


| 55 i 


К 6-57 
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说 到 同步 市 跟踪 ， 不 能 不 次 惠 转 移 功能 的 传送 市 同步 功能 。 带 转移 功能 的 传送 带 同步 
功能 是 指 ， 传 送 市 原点 限 位 开关 、 工 件 种 类 限 位 开关 、 判 断 工 件 有 无 的 限 位 开关 无 法 设 管 在 
工业 机 器 人 附近 时 ， 对 通过 各 限 位 开关 后 到 工业 机 器 人 同步 开始 的 区 间 投 入 的 所 有 工件 信息 
进行 管理 ， 在 第 一 个 工件 到 达 工 业 机 喜人 局 动 位 置 时 ， 局 动 与 该 工作 相应 的 程序 ， 一 边 进行 
传送 带 同 步 运行 ， 一 按 开 始 作 业 的 功能 。 此 时 从 各 限 位 开关 到 工业 机 器 人 局 动 位 置 的 区 间 叫 
作 转 移 区 则 ， 从 工业 机 器 人 局 动 位 置 到 工业 机 各 人 同步 开始 位 置 的 区 间 叫 作 同 步 区 间 。 

传送 融 原 后 限 位 开关 不 能 设 和 置 在 工业 机 器 人 附近 时 ， 工 件 通 过 传送 带 原点 限 位 开关 进 
入 工业 机 器 人 传送 市 同步 区 间作 业 前 ， 下 一 个 工件 可 能 会 通过 传送 市 原 限 位 开关 。 此 时 ， 会 
对 所 有 通过 传送 市 原点 限 位 开关 的 工件 进行 位 置信 息 管 理 ， 在 第 一 个 工件 到 达 工 业 机 器 人 局 
动 位 置 时 ， 局 动 该 工件 相应 的 程序 ， 工 业 机 占 人 同时 开始 作业 。 

因此 ， 局 动 转移 功能 即 对 多 个 (最 大 99 Е) 从 传送 融 原 点 限 位 开关 到 工业 机 如 人 同步 对 
象 工 件 的 工件 位 置信 息 进 行 管理 的 功能 。 以 DX200 控制 器 的 工业 机 器 人 为 例 ， 如 图 6-58 所 示 。 






































工业 机 器 人 局 动 位 置 Z 传送 带 原 点 
传送 带 移动 方 回 限 位 开关 





同步 对 象 工 件 


工业 机 器 人 





| 传送 带 同步 区 间 | 启动 转移 距离 
图 6-58 


在 仿真 软件 中 如 何 创 建 一 个 带 传送 带 同 步 功 能 的 工业 机 器 人 系统 ， 可 按 下 面 步 又 操作 。 
D 创建 一 个 工业 机 器 人 (DX100、DX200 的 控制 器 ) ， 如 网 6-59 所 示 。 
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2) К LESS, ТЕ СМЕЕ NOCTES КУК АЈ 6-60 左 所 示 文 件 ， 用 记事 本 打开 ， 按 

















图 6-60 右 所 示 修 改 并 你 存 。 


J 
ые 
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К 6-60 


3) 进入 维护 模式 ， 如 图 6-61 Br. 


ўно · 
Home | Controller | Simulatiol 
Uh Ú R 


New Сору Delete 










Setup 


图 6-61 


4) 选择 “SYSTEM” 一 “SETUP” 一 “OPTION BOARD" , 1 6-62 PTR. 


DLANGUAGE 


DCONTROL GROUP 
INITIALIZE À 





m 
国志 NDS MEMORY 
zm DATE/TIME 

| LIOPTION FUNCTION 


















图 6-62 


5) 在 “YCP02” 处 按 空格 键 ， 如 图 6-63 所 示 。 
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6) 选择 “USED”, 按 “ENTER” 键 , 然后 在 “Modify” 对 话 框 中 选择 “YES”, 如 图 6-64 
ЙРТ 












YCP02 
SENSOR FUNB 
AVAILABLE 


YCP02 
кы SENSI SENSOR FUNCTION 


AVAILABLE SENSORS 
ROBOT SENSOR OPTION DETAIL 


Modify? 








VEN 

| ii TRACKING 
OPTION BOARD 

STANDAR 

#0 

#1 

#2 










6-63 6-64 


7) 在 弹出 的 对 话 框 中 都 选 “YES”， 如 图 6-65 所 示 。 
8) 完成 同步 基板 设置 ， 单 击 “End” 退 出 维护 模式 ， 如 图 6-66 所 示 。 


| 
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Initialize related files? 


CV.DAT 





Kl 6-65 6-66 


9) 虚拟 示 教 器 重启 完成 后 进入 管理 模式 (密码 : 99999999) ， 开 始 设 置 同步 条 件 ， 如 
图 6-67 所 示 。 


2» Ry RA eR m St aR 49 с зщ 


| CURRENT 
Ра POSITION 


— 


ү A EY 
` O 


RÜBUT 
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100 按 图 6-68 所 示 设 置 ,修改 “USED STATUS" (必须 在 SERVO ON 灯 灭 的 状态 下 ) 。 
改 为 “USED” 之 后 ， 可 能 弹出 报警 ， 单 击 “RESET” 束 可 以 了 。 
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VPP DX conv_DX100 


CONYEYOR COND FILE 
282; RES ERR 
USD STATUS — — RM — 
PURI NU. 
BROKEN LINE DETECT 
ENCODER INPUT 
ENCODER SIGN 
CORRECTION 
TRACKING 
USER COORD NO. 


"AVERAGED TRAVEL TE |200lms ~ 
M . MUNI TUR j 

CV SPEED DOWN MODE 

CV LOWER LIMIT SPEED 














图 6-68 
11) 添加 传送 市 。 在 软件 中 单 击 “Controller” 深 单 ， 找到 对 应 的 位 置 , 选择 创建 流水 线 ( Z 
照 前 面 所 讲 内 容 ) ， 如 图 6-69 所 示 。 
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Delete | Reboot Main 
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Be ue Rm S R de сщ 





图 6-69 
12) 同步 设置 。 图 6-70 FHJ “Conveyor Condition File” 必 须 选 ， 然 后 选择 “1”。 







oSimEG-VRC 


















Gmionveyvor settinzs 


| yu dBoft Limit а уеуог Setting | 
Æ Conveyor Condition File 


| da Job Panel 
New | 


E 





| Tracking 
Ва is 
| Direction Rev 


 AverageTime[msec] | 


ta 
eL 


| L8 efisetimm] 
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| 





File Edit Attribute 


|| Р] Model Ony >] !|[100 + Сое | 
| world 
"YU 

= $ CONVEYOR-NO1 m 


cm. $ CONVEYOR-NOI, link 
в-ф CONVEYOR-NOT, flange 
$ CONVEYOR-NOT tcp 











图 6-71 
14) 流水 线 设置 完 后 要 调整 工件 位 置 ， 放 到 传送 带 tcp F, HHE 6-72 所 示 。 





图 6-72 
15) 完成 以 上 设置 后 ， 束 可 以 进行 传送 带 同 步 功能 的 示 教 了 。 传 送 禹 开始 和 结束 命令 
在 虚拟 示 教 器 INFORM LIST 里 ， 如 图 6-73 所 示 。 


[ 
VPP VRC-HP20D 01100 





љї RA eR m 2S аф с зщ 


PLAY 
SELECT 


JOB CONTENT 

J:FF 0000 
SERVO ON | MK CONTROL GROUP: RI 

iie 0001 SYSTART CV#(1) STP=0. 

0002 SYMOVL V-50.0 CV 
0003 SYMOVL V-50.0 CV 
0004 SYMOVL V-50.0 CV 
0005 SYMOVL V-50.0 бү 
0006 SYMOVL V-50.0 CW 
0007 END 


ESYSTART СИП) STP:0.00 | | 
E 
Main Menu 
EI 





cum GUN Gro Әллә 


MOTOMAN 


图 6-73 
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160 示 教 、 捕 捉 命令 ， 如 图 6-74 所 示 。 qe 
17) 添加 传送 带 同步 移动 命令 。SHIFT+4MOTION TYPE 键 才 |. [еги 








эе „ЕГ | 
能 出 现 SY 开头 的 传送 带 同步 移动 命令 ，DX100 和 DX200 的 传送 se e durs 





和 带 同 步 操作 基本 完成 ， 如 图 6-75 所 示 。 图 。6-74 


VPP_VRC-HP20D_DI100 


JOB CONTENT 
J:FF 
CONTROL GROUP: RI m | 1" КЖ 


0001 SYSTART CV#(1) 5ТР=0.000 

0002 SYMOVL V-50.0 CV#(1) СТР=0.000 
0008 SYMOVL V-50.0 CV#(1) СТР=0.000 
0004 SYMOVL V-50.0 CV#(1) СТР=0.000 
0005 SYMOVL V-50.0 CV#(1) СТР=0.000 
0006 SYMOVL V-50.0 CV#(1) СТР=0.000 
0007 END 


— ———— 
Eh ——— 
| Main Menu | ШЕЕСЕТ 





MD iss S SD 
MOTOMAN 
图 6-75 


fr2H5& DX100 和 DX200 的 传送 市 同步 操作 ， 下 和 面 介绍 NX100 ПИЯ: A BJ Pes [Н] 
步 功能 的 操作 ， 上 县 体 步 又 如 下 : 

1) 添加 NX100 系列 的 喷涂 机 器 人 ， 以 EPX2050 为 例 ， 应 用 选 “general”， 新 建 一 
工业 机 器 人 系统 ， 如 网 6-76 т7л. 

2) 你 存 工作 站 ， 进 入 工业 机 器 人 文件 来， 打开 文本 ， 修 改 里 面 的 值 ， 如 图 6-77 所 示 。 






P HwEmu. ini 一 记事 本 





— 一 一 жау) #800 
[VTRTUA 
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3) 保存 关闭 之 后 ， 打 开 另 一 文本 ， 修 改 里 面 的 值 ， 如 图 6-78 所 示 。 


Б OPTION BOARD. ІМІ 一 记事 本 





图 6-78 


4) 进 入 维护 模式 , 选择 “SYSTERM”, 再 选择 “STEUP”, 进入 “OPTION BOARD” , 在 “NOT 
USED” 处 按 空 格 键 ， 如 图 6-79 所 示 。 
5) 选择 “CONVEYOR TRACKING”， 如 图 6-80 所 示 。 


GENSOR FUNCTION 





图 6-79 K| 6-80 


б) fk “ENTER” $ë, jfi “Modify” Е, #106 “YES” (3 次 ) ， 如 图 6-81 所 示 。 
7) |914] SETUP 后 ， 选 择 “IO MODULE”， 按 空格 键 进入 图 6-82 所 示 界 面 。 


Begg mom No 地 o R 


OL GROUP Et MODULE 


STH DI DO AI АО BOARD 
ROBOT SENSOR OPTION nn 








图 6-81 Kl 6-82 
8) 按 回 车 键 , 弹出 询问 对 话 框 , ы YES" , 最 后 单 击 ^End”, 退出 维护 模式 , 如 网 6-83 


所 示 。 
9) 退出 维护 模式 之 后 ， 可 能 会 报错 ， 如 图 6-84 所 示 。 保 存 并 关闭 工作 站 ， 重 局 或 是 
报错 的 话 进 入 维护 模式 ， 重 复 7) 、8) 的 操作 ， 多 试 几 次 就 不 报错 了 。 
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Modify? 






Y ERROR(SYSTEM CONFIG-DATA) 
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10) EU iam E RE). ЗЛЕ, wag, ШАКЕ EAH DX100/ 
DX200 的 相同 ， 如 图 6-85 所 示 。 


VPP VRC-EPI2050 NII100 


CONVEYOR COND FILE 
sie [Nac onm 
USED STATUS 
PORT NO. 
BROKEN LINE DETECT 
ENCODER INPUT 
ENCODER SIGN 
CORRECTION 
TRACKING 
USER COORD NO. 
BASE AXIS 
ROBOT POS RESOLUTION 
=p VIRTUAL CV SPEED 
M j 


AVERAGED TRAVEL TIME 
| pau 
~ 





图 6-85 





图 6-86 


12) 设置 喷涂 工具 ， 如 图 6-87 所 示 。 
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Paint Panel 






Spray model setting | 


Gunno. [1 —] Тоамо [0 过 


Ham — F ТСР calculation 


distancelmml] | 
uc __ Model dvision n [2.7] 
отат 200. ТСР distance Е 
[d)Mi 
бале — vaic gstance Ж 
(ooz [mm] — Y(mm] Zimm) 

p p шо 
(eNozzle Txldeg — Ty(deg Tzldeg 
Роне ШШШ J [ШЕШ 


Iv. Display model 








13) 完成 所 有 的 布局 及 设置 ， 示 教 和 DX100 操作 相同 , 但 是 不 支持 使 用 SYMOVI 命令 ， 
如 图 6-88 所 示 。 


JOB CONTENT 

JOB МАМЕ: 33 STEP NO: 
CONTROL GROUP: Rl TOORE 

|SYSTART CV#(I) STP=0.000 RENE 

0002. SYMOVL {100.0 бү) ГЕ 0.000. 

0003 SYMOVL Y=100. .0 cy#(1) СТР=0.000 

0004 SYMOVL Y=100.0 CVR(I) CTP=0.000 

0005 SYMOVL V-100.0 CYR(1) CTP-0.000 


0008 SYEND CVRB(1) 
0007 END 








图 6-88 
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ы. Ws. B А], ТИИ БЕЗ Ел [ир ЈЕ, 2) 
物料 上 下 线 和 生产 物品 组 装 提供 理想 的 搬运 和 组 装 工 具 。 上 下 料 码 埃 机 械 手 在 降低 作业 劳动 
强度 ， 提 供 t 物 料 安全 搬运 spinta 也 可 为 特殊 环境 如 防爆 车 间 、 人 员 无 法 进入 的 危险 场所 提 
供 系 统 解决 方案 。 

配合 各 种 非 标 夹具 ,机械手 可 以 实现 起 是 各 种 形状 的 工件 , 使 负载 达到 零 重 力 的 深 序 状态 ， 
操作 者 可 以 很 轻易 将 负载 起 降 、 移 动 、 旋 转 、 前 艳 和 侧 翻 等 ， 并 把 负载 快速 、 精 确 地 放置 在 
预先 设 定 的 位 置 ， 利 用 它 一 个 工业 机 器 人 就 能 得 心 应 于 地 操作 诛 来 儿 个 人 才能 搬 动 的 物品 。 
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这 里 以 一 个 MPL160 T MEUS A29 £0]. RICE E B Z E pk F RUE B УЕ E NE 
机 器 人 系统 ， 如 图 6-89 所 示 。 














图 6-89 


图 6-89 中 有 工业 机 器 人 、 流水 线 、 工件、 托盘 以 及 吸盘 类 夹具 , 这 些 是 怎么 创建 出 来 的 ? 
我 们 从 “Cad Tree CONV” 来 一 一 看 ， 如 图 6-90 所 示 。 


Cad Tree CONV x 





Layout 1.00 zz 


| IN g WORK 
E- $ FS100-R01 
(0$ FS100_UF11 
| = Ç FS100 UF1 
| Be'$ FSI00-RO1 rm 
| ю- $ FS100-RO01 LK0 DUMMY 
Ee S FST00-RO1 link1 
A- $ FS100-RO01 LK1. 3 DUMMY 

9 FS100-RO1, LK1. 2 DUMMY 
“б FS100-R01. LK1. DUMMY 
—%® FS100-RO1 link2 

H- 9 FS100-RO01  LK2 DUMMY 

m $ FSIU0-RO1 link2 link1 

E $ FS100-RO1 link3 
g- % FS100-R01 LK3 LABEL 


мі а m Ns dde с зщ 


~ FS100-R01 LK3 DUMMY 
— S FS100-R01 link3 link3 
~ S FS100-R01 link3 link1 
~ $ FS100-RO1 link4 
E S FS100-R01_link5 


外-… * FS100-R01_LK5_DUMMY 
82 ç FS100-RO1_linkB 
外-… * FS100-R01_LK6_DUMMY 
Ee S FS100-R01_flange 
H- A HAND 
x — S FS100-R01_tcp 
: == Teacher 
| кы worldfrarme 
в FLOOR 


6-90 
托盘 是 由 BOX 构成， 如 图 6-91 тл, АУЛАР. 
流水 线 是 由 BOX 和 CYLINDER 构成 ， 上 面 的 工件 和 听 们 焊接 一 样 ， 流 水 线 相当 于 工 
EE, WK 6-92 所 示 。 
工件 作为 流水 线 的 子 类 ， 类 型 为 BOX， 如 图 6-93 Wr. 
吸盘 类 夹具 由 BOX、CYLINDER 及 CONE2 构成 ， 如 图 6-94 所 示 。 
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$ FS100-R01 
Teacher 
worldframe 
€ FLOOR 


од А ЫБЫЗ в IMettsSimis G-VIRC 


CONV 
Add Parts 


ST 





Add Parts 











K] 6-91 6-92 





HAND 
Add Parts 

















ы Edit | 





图 6-93 K| 6-94 


夹具 里 还 有 个 子 类 ， 类 型 为 BOX， 是 吸盘 吸 起 工件 的 状态 ， 这 个 模型 在 Cad Tree 中 是 
隐藏 状态 ， 如 图 6-95 Pra. 


Fu 3 





wd | Pos Бева — m] | 
ayout | [1.00 一 | 











k3 ^ 
H WORK .LK3 LABEL 

кз DUMMY 
Add Parts Llink3 link3 
[px x] Add | —link3. link1 

_link4 


01_link5 
Edit | 00-801 LK5 DUMN 
SIS 00-201 link 
, Delete | FS100-R01 LK6 DL 
Move Org | ei S 
ClipBoard.. | HS H WORK 


$ FS100-R01 tcp 


Close 


图 6-95 
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12) 








如 何 让 模型 移动 到 对 应 的 位 置 ? AEA а ААУ i Pr A o РАВ 
这 个 工作 站 ， 问 大 家 介绍 脚本 语言 ， 还 有 不 太 浓 楚 的 地 方 请 参照 说 明 书 ， 如 图 6-96 所 示 。 


‚ Д 8.1 Position Panel 8.3.1 I/O Event Manager 


· Д 8.2 ио Monitor 


п | 
H 8.3.1 1/0 Event 
Мападег 
[] 8.3.2 1/0 Event 
Property 
, H 8.4 MO connection 


[] 8.5 Variable Monitor 





[.] 8.6 Lap Time Panel 
H 8.7 Stage Master 


[] 8.8 Step Interval Time 
Panel 


[] 8.9 Pulse Recorder 





图 6-96 





МЕТЕ — HAND CLOSE 程序 中 ， 当 OUT#0001 信号 为 ON 时 ， 将 HH WORK 从 隐 
ANER, Un 6-97 所 示 。 












I/O Events 








Controller | 1/О Signal | Condition 
vizs OUT#0001 ON SCRIPT:HAND CLOSE 









OUT#0002 ON SCRIPT:HAND_OPEN 
OUT#0003 ON SCRIPT:MODEL INIT 






Me VPP Palletizing FS100 


PLAY ERE START | HOLD | SERVO ON E.STOP 


| О z С 
Enable А! | Disable AIl | Script E ditor... | 7 ; АЙ. т СЯ E CEDE 
| ANU LLU 


[ç Display l/O Signal Name | онш, мылы ыы NUM. б э, у 
МОР 








zm Rem OR SR Ж dA o 













Model Script Editor 0001 PULSE 07#(1) 
Controller. [FS100 -| | | uu 0002 END 





Script List: Script HAND CLOSE 


| Delete | Заме | | Stop | 
Close | 
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我 们 看 下 效果 ， 将 OUT#0001 打开 ， 动 作 完 成 后 ， 如 图 6-98 所 示 。 
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图 6-98 


在 程序 HAND OPEN 中 ， 当 OUT#0002 信号 为 ON 时 ， 这 里 逐 句 解释 : REF Н WORK 
WORK. [B001] [B002] 为 < Н МОВК 模型 置 为 WORK [В001] [B002], MOV WORK _ 
[B001]_[B002] world 为 将 WORK_[B001]_[B002] 移动 到 world 的 模型 下 ，HID Н WORK 为 
隐藏 H_WORK， 如 图 6-99 所 示 。 


Model Script Editor 


Controller: [Е51 00 há | 


ScriptList Script HAND_OPEN 


REF H. WORK WORK, [B001] [002] 
MOV WORK, [B001] [B002] world 
HID H. WORK 









Add | Delete | Save | Run | Stop | 
Close | 


图 6-99 


我 们 看 下 效果 , 将 OUT#0002 TJ JF, 动作 完成 后 , 托盘 上 出 现 第 一 个 模型 , 如 图 6-100 所 示 。 


2 VPP Palletizing FS100 


PLAY EEN START | HOLD | 


| > = 701 
J: INTERLOCK 

| ү EH 7-1: 00 
0006 MOVL V-3200.0 

[0007 МОМ. V-3200.0 

{ 0008 МОМ. Y=3200.0 PL=0 
0009 CALL JOB:HAND OPEN 





П г еле! 


| 0010 SET B001 1 
0011 SET B002 1 
ШИ MOVL v=3200.0 
[0013 MOVL V-3200.0 
] 0014x101 
| 0015 CALL. JOB: IL. PICK 
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ТЕ F£ FF MODEL INIT 中 ， 当 OUT£40003 信号 为 ON HF, DEL WORK 001, 001 的 解释 
为 删除 WORK_001_001， 下 面 是 一 致 的 ， 如 图 6-101 所 示 。 


ss ha А ss А ABBO uos. MotoSimEG-VRC 





Model Script Editor X 
Controller: [Е51 00 v | 
Script List: Script: MODEL. INIT 


DEL WORK 001 001 
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RITE FAR, Ж OUT#0002 打开 , 动作 完成 后 , RECAS LFT, 如 图 6-102 所 示 。 


| =o KODEN 
EM | | | | 
жч... | 
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6.7 创建 打磨 机 器 人 系统 


打 麻 车 间 的 环境 恶劣 ， 噪 声 、 灰 侍 严 重 影响 看 工人 的 身体 健康 ， 大 部 分 工人 的 都 会 患 
有 人 尘肺 病 、 听 力 下 降 等 职业 病 。 

如 今 ， 随 着 社会 劳动 力 结构 在 不 断 转变 ， 越 来 越 多 的 年 轻 人 已 经 走 上 了 自己 喜欢 的 工 
作风 位 ， 具 有 自我 保护 意识 的 80 后 、90 后 还 有 00 后 等 ， 他 们 都 会 拒绝 参加 有 害 工 作 ， 
这 样 使 得 工厂 对 于 打 薪 作业 的 操作 员 的 需求 越 来 越 大 ， 文 付 的 工资 也 是 水 涨 朋 高 。 

工业 机 器 人 打磨 可 以 解决 目前 工厂 在 打磨 行业 招工 困难 的 问题 ， 同 时 也 有 利于 提高 工 
三 在 打磨 工序 的 生产 效率 ， 降 低 工作 强度 ， 提 升 工厂 的 苋 争 力 和 提 蜗 产 品 的 质量 ， 促 进 产 
业 转 型 升级 ， 更 有 助 于 提高 整个 社会 生产 的 目 动 化 水 平 。 但 是 由 于 打磨 工件 的 不 规则 性 和 
工艺 要 求 的 复杂 性 ， 使 得 对 工业 机 器 人 打磨 应 用 的 要 求 也 十 分 严格 。 工 业 机 器 人 打磨 工作 
































dx 
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站 如 网 6-103 所 示 。 
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在 安 川 仿真 软件 中 ， 创 建 工 业 机 器 人 打磨 系统 ， 可 按 以 下 步骤 操作 : 
D 新 建 工 作 站 , 添加 工业 机 器 人 , 选择 “FS100” 控 制 器 , 单 击 “OK”, 如 图 6-104 所 示 。 












Controller Туре 


[aa 00 ~ | | 
















Controller Name: 


|5100 


System Version: 


FS3.20C-00 
Е53.206-00 








ќе [Мем YRZ Controller (na file) FL2 00-00 






С МАС Controller (using file) 


FS100A;For Small robot. 
When you use МРР0035-А0, Please select 


this version. 
сака | 











(C МЕС Cantraller(Metwark) 


жй eR m Nee 地 с № 
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2) 09 ^MHO005F-AO*" ГМИ A, #16 “Standard Setting Execute”， 弹 出 对 话 框 ， 
单 击 “ 是 ”， 如 图 6-105 所 示 。 


New Controll 





















MotoSimEG-VR( 


o W1325.stp : 


Copy model to the "model" folder? 





























6-105 
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3) 添加 数 模 ， 单 击 要 打磨 的 数 模 ， 拖 入 MotoSimEG-VRC 软件 中 ， 如 图 6-106 所 示 。 





| back_housing_150128.stp 
| W1317.stp 
| w1322 gg. 0209 x 1.195 


| w1325.stp 
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4) 选择 “world”， 单 击 “OK”， 如 图 6-107 所 示 。 
5) 53% "Imports the work file for CAM teaching”， 单 击 “OK”， 如 图 6-108 所 示 。 





Enable Healing 


[V Recreate surface [V Disable on error 


FD 
— Teacher 
—worldframe 


pp t 
Do not selectthis type when the model is tool or peripheral 
equipment. 


эй Aem ARS d$ o X 


[ High-Speed Mode 


[ Don't show this dialog nexttime 
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6) 数据 添加 进来 后 ， 原 点 位 置 正好 和 工业 机 器 人 重合 ， 在 Cad Tree 中 选中 工业 机 器 人 ， 
Xt "Hide All”， 如 图 6-109 所 示 。 






-ad Tree FS100-R( nx 
Add | Роз | [Frame Only + | 
Layout 100 = 


= Д, world 


[LSU ^ 
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7) МИ Л ла, SUBE ИНО ТЕ Y, SUE 6-110 所 示 。 
8) 选中 工件 ， 单 击 “Pos”， 调 整 工件 和 工业 机 器 人 的 相对 位 置 ， 如 图 6-111 所 示 。 





6-110 图 6-111 


9) 调整 好 的 工业 机 器 人 和 工件 位 置 如 图 6-112 所 示 ， 目 行 按 工 业 机 器 人 可 达 性 调整 





Pick 
Enable 
[ Ріск мо points 







ч 
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10) Ж ЧИМ ЛО Е Cad Tree 里 展开 ， 在 flange 下 面 添加 打磨 头 的 简易 数 模 ， 如 
图 6-113 所 示 。 
11) 单 击 “Add”， 在 弹出 的 对 话 框 里 写 上 工具 的 名 称 ， 单 击 “OK”， 如 图 6-114 所 示 。 


Orid WIVU I OI мүм ыл 


B Б] Е5100- ROT _link5 
B- $ FS100-R01_LK5_DUMMY 


| 1S FS100-R01_LK5 ! | | | Name „ Ба [ ow ] 
的 File Name Cancel | 
|| [- Dummy Model 


6-113 6-114 


12) 双击 “tool” 数 模 , 在 弹出 的 对 话 框 中 选 “CYLINDER”, 单 击 “Add”, 如 图 6-115 所 示 。 


Е, $ F5100-R01_link6 
B- Е] FS100-R01 LK6 ООМА 








ЗА ДД PASE ЫДА в -MotocSimEG=VRE 一 一 一 135 


Юю FS100-RO1. LEB 
Er: Ж. FS100- R01_flange 





Delete | 


Моле Org | 
ClipBaard... | 

















Close 
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13) rq] 63k JV JHE, "Ru “ОК”, ЕЩЕ 6-116 6 所 不 。 








LI. Diameterirmm) L Diameterimm) Нет) Number 


fanon -] [0000 -] [imm — [e У ` 
X[mm) (тт) Z(mm) | к 
[100 4 [1000 4 [100 i \ " 7 
Pxlded) Py(deg) Pzlded) ' i | 

[nonon El [1000 = (00000 z Cancel | | 


Step fio М м Straight 


Teacher 
x Goto =. 


BB Re M eR EROR + с а 


ra e Ec nn. Dn LE Pil I Ak 452 
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14) ZÉ “Tool Data” 里 设置 工业 机 器 人 工具 举 标 数值 ， 如 图 6-117 所 示 。 





e Function 












































Setu| Robot [R01:FS100-PO1 Ñ | jum 
Tool No: [gem ”| Cancel | 


Tool Data 
x | 00002] Px | 10000] | Ae | 
v[ 0000-4 my[ 000001 [7 Pick Eneble 
R: | 10000] 





E 
w, 
^ 
p. 


Z | 100.000 
Step: По "| 
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15) 准备 工作 结束 , 选择 “CAM Function" , 在 弹出 的 对 话 框 中 “Application” 选 “Paint”， 
输入 程序 的 名 字 ， 如 图 6-118 所 示 。 


n 


ABRA Ib RE. 
TAM Job Manag 









Application |Faint 








Ex OLP 
Job Mame 123| 
Panel 
Group Set R1 m 
Comment 
Show Fath 
| m Show Current £ Show All | 
CAM Iob List 


АСЕ dit | Delete | Copy | 
Default Settings | Clase | 
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16) 单 击 “Default Settings”， 如 图 6-119 所 示 。 


CAM Job Mane x 


2m E Rà Ak ey R MN 地 o зщ 





Application [Paint = | 


Job Мате |123 


Group Set [ет -| 
Comment | 


Show Path 
x (€ Show Current C Show All x 


САМ Job List 


Add/Edit Delete | Сору | 
Default Settings | Close | 
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ЗА ДЇ 3454222 в MotoSimEG-VRC 


17) 将 速度 设 为 需要 的 值 ， 此 处 设 200.00， 单 击 “OK”， 如 图 6-120 所 示 。 


Teaching | Approach / Retract | Painting | Other Condition | Special | External Axis | Environment | 


Start Point Intermediate Point(s) 


Nalon уре [мом =] Generation als | 
C Automatic (See "Special" tab) 
PL CONT X Motion Type [Mov | 
(s Step Pitch | 100 mm 


C Number of Steps 


[ Reverse Path Direction 


««Prey.Page | »»Next Раде 
Apply same settings to all following pages 
TUN 
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18) #6 "Add/Edit" , ЖА CAM 功能 界面 ， 单 击 “Add path" WR] 6-121 所 示 。 


Sync 
[ Robot 


[ Base 


[ Station 


Attain | 
Targets 


Madify | 


[ Pick 





Add Call Job Initial Pas 
None 


Move Register | 


LI p 
Turn T-axis 
360-deg 


Move Configuration 
Down Setting 


Create Job | 
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19) 选择 要 打磨 的 平面 〈 选 中 会 变 成 黄色 ) ， 单 击 “Combine”， 如 图 6-122 所 示 。 
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20) 单 击 “OK”， 如 图 6-123 所 示 。 





图 6-122 


21) 在 图 6-124 左 图 中 选择 “Rotate setting”， 参 数 设 置 如 图 6-124 右 图 所 示 。 


[м Projection direction 
Direction Start position 


@ Height (€ Leftup C Rightup 


C Width C Leftdown С Right down 


28 Kem AR m Sta 地 Ov oM 


Paint setting 
(e Fitch 


C Divide count 


Option setting 


| 10.0 
| 2 
Start offset | 0.0 
| 0.0 





End offset 


ГТ Make path 
on the projection plane 


| Show projection plane | 
OK | Cancel | 


6-124 
22) її “ОК”, TESTARI LEE T, WB 6-125 所 示 。 


23) Æ “Create work lines ”对 话 杠 中 单 击 “OK”， 弹 出 图 6-126 所 示 对 话 杠 。 图 中 标 
志 位 置 处 为 2 个 动作 点 的 距离 ， 根 据 工件 尺寸 设 定 ， 把 速度 换 成 mm/s. 
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Start Point Intermediate Point(s) 


Motion Type |MowL = | Generation Mode 


C Automatic (See "Special" tab) 


Speed [20000 М mm/sec @ Manual 
[CONT v | Motion Type |MowL M | 


@ Step Pitch 


| 
" C Number of Steps 


dg 


zoom >] mm/sec 
[CONT v | 


[ Reverse Path Direction 


<<Prev. Page | »»Next Page 


Apply same settings to all following pages 








图 6-125 
24) 单 击 “OK”， 出 现 轨 迹 ， 如 图 6-127 所 示 。 





і di 
Path Content 


ToolNo: Ü 


MOL, 200.00 
MONL, 200.00 
MOL, 200.00 
МОМ, 200.00 
MOL, 200.00 
MOWL 200.00 
MOL, 200.00 
MO L, 200.00 
МОМ. 200.00 
MOL, 200.00 
MOL, 200.00 
MOL, 200.00 
MOL, 200.00 
MOL, 200.00 
МОМ, 200.00 


МОМ, 200.00 Register | 


MOVL, 200.00 : 
MOVL, 200.00 Turn T-axis 
MOVL, 200.00 3B0-deg 







m» eu gu m Noe 地 с У 


МОМ, 200.00 


SPYOF Configuration 
« — 
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25) 勾 选 “Robot”， 然 后 单 击 “Attain”， 确 认 工 业 机 器 人 动作 ， 如 图 6-128 所 示 。 
26) + SPYON 和 SPYOF 语句 〈 单 击 右键 ， 选 择 “ 删 除 ”) ， 在 第 一 个 姿态 处 单 击 
“Register”， 如 图 6-129 所 示 。 





广 Path List Path Content 


ToolNo: 0 


Add path | 





MOL, 200.00 
MOVL, 200.00 
MOVL, 200.00 
MOL, 200.00 
MOVL, 200.00 
МОм. 200.00 


Path Content 








Sync 























MOVL, 200.00 ToolNo: 0 
MOVIL. 200.00 [ase — [v Robot 
MOVL, 200.00 Madi UU TE 
МОМ. 200.00 иш 0002 MOWL 200.00 [ Вазе 
MOWL 200.00 [ Pick 0003 MOL, 200.00 [7 Station 
MOVL, 200.00 0004 MOL, 200.00 
MOVL, 200.00 FInitial Pos 0005 MOL, 200.00 
Add Call Job 
EE] LE ions 0006 MOVL. 200.00 
e x] | | oo ome 
MOVL, 200.00 
MOVIL 200.00 Tum T-exis 0009 MOVL, 200.00 
L ЕЕ Q0 MOVIL NL 
MOVL, 200.00 
SPYC Configuration 0012 MODYL 200.00 
Setting I 0013 МОМ. 200.00 Initial Pos 
== == 0014 MOWL 200.00 — 








0015 MOL, 200.00 
vB 0016 MOL, 200.00 


Close | 
3 0017 MOL, 200.00 
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Create Job 





27) 单 击 企 | 按钮 ， 然 后 单 击 “Create Job”， 生 成 程序 ， 如 图 6-130 所 示 。 
a | Create job : 12: 





Path List 


Add path | 





ља аә 地 o Ax 






Add Call Job 


Add Call Job 


oo om 


sd 
Create Job | 
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28) 生 成 了 打磨 平面 工业 机 器 人 程序 , 对 工业 机 器 人 程序 进行 检查 , 并 添加 原点 、 过 渡 点 ， 
完成 打磨 工业 机 器 人 工作 站 创建 ， 可 自行 添加 工业 机 器 人 控制 器 、 安 全 护栏 及 操作 人 员 等 模 
型 布局 ， 如 图 6-131 所 示 。 


ЭД n ARBO IMettsStmiSG-VIRC 


mo 


| afe o 


| JOB CONTENT 





Se | 23 

CONTROL GROUP: RI 
[S] NOP 

0001 МОМ Y=200.0 
0002 МОМ. Y=200.0 
0003 МОМ. Y=200.0 
0004 МОМ V-200.0 
0005 МОМ Y=200.0 
0006 МОМ Y=200.0 
0007 MOYL Y=200.0 
0008 МОМ Y=200.0 


| TEM 0009 MOVL V=200.0 
269 MOVJ VJ-0.78 
ES [| | T 
| Sinple Menu. 


Main Menu 
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学 习 检 测 


1. 在 系统 布局 中 ， 使 用 测量 工具 进行 测量 《用 于 答 看 是 否 与 设计 一 致 ) 。 

2. 在 仿真 中 ， 创 建 工 业 机 器 人 作业 程序 。 

= 2J Fri = 25 Ze 

1. О ЕАО, 54 "Home" 3, WP "Distance" (测量 直线 距离 ) 
4X "Angle" 【测量 角度 ) ， 在 数 模 上 捕捉 点 得 到 测量 数据 ， 如 网 6-132 所 示 。 











ору 





Distance (тит) 
БЗВ Бе 


d=0.000.dY=-500.000.d2z=200.000 


| — st paint 一 
852.500.-250.000.590.000 
— end paint — 
ghz. БОП 250.000.390.000 


< Distance > 
rl dr dz 
dx-0.000,d--500.000,ddz2200.000 


6-132 
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2. 选择 “Controller” 菜 单 ， 单 击 “Show” 显 示 ， 虚 拟 示 教 器 ， 如 图 6-133 所 示 。 





























6-133 


单 击 置 近 钮 显示 操作 面板 ， 显 示 虚 拟 示 教 右 键盘 ， 如 疼 6-134 所 示 。 








JOB CONTENT 

J:WELDTEST 

CONTROL GROUP: R] A. e 
ШШ END 


C) MOVJ VJ-0.78 


913 一 一 


Main Menu 











Pm R RA Ak m Meme dd o Sw 


AT 
ri А 
о! 


W YASKAWA 

[шү > 
^ ROBO "оғы 5. бе |8WD] ОТ 
mre >" 
| pase == [s =т=т 
AX "T 0 Е ЕҢ] 
“[«е[=[ [ж] 
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依次 单 击 “JOB ”一 “CREATE NEW JOB”， 输 入 用 户 名 ， 单 击 “EXECUTE”， 如 图 
6-135 所 示 。 





Бе VPP_Arc_samp DN_DX200 


А 26 





NEW JOB CREATE 
JOB МАМЕ 

COMMENT 
JOB FOLDER 
GROUP SET 











Main Menu | | 


БААСЫ, 
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AA Jc I H d ЕЛШЕ BTE LL MEUS Л. з Md =, MEUS t wa БЕЗЕ L NIBUS À 2528 
ae DRTEAH fEl o 
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P av 


sb 
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MotoSimEG-VRC 的 特殊 应 用 


工业 机 器 人 是 面向 工业 领域 的 多 关节 机 械 手 或 多 自由 度 的 机 器 装置 ， 它 能 自动 执行 工 
作 ， 是 靠 上 自身 动力 和 控制 能 力 来 实现 各 种 功能 的 一 种 机 器 ， 可 以 按照 预先 编排 的 程序 运行 。 
在 各 个 领域 中 有 广阔 的 应 用 ， 而 在 各 个 应 用 中 又 有 各 种 不 同 的 使 用 方法 ， 这 一 章 中 介绍 两 种 
特殊 的 操作 。 
7.1 MotoSimEG-VRC 高 速 传 送 带 搬运 操作 

高 速 传送 阐 搬 运 是 用 于 高 速 分 拣 应 用 中 很 常见 的 用 法 , 下 面 将 介绍 其 使 用 方式 , And 7-1 所 示 。 





























Kl 7-1 

使 用 高 速 传 送 市 搬运 必须 使 用 MotoSimEG-VRC 中 的 模板 (Template) , ERREA ru 

速 搬运 的 4 个 模板 ， 选 择 一 个 合适 的 〈 这 里 以 使 用 模板 MPP3H PICKING 为 例 ) ， 输 入 工 
作 站 的 名 字 ， 单 击 “Ceate Cell” , #1 7-2 所 示 。 
















Template 





От: 


Template List: 





aser БЇ 


114B1 
Ы * Laser. В1+51(1-4х1=) 


Save ås Laser R1«51(2-Axis] 
M KING 


(* Create cell from template 
Cell Name: [MPP3-TESTI1| Create Cell 
М Open the created cell 


C Template Management 








Add 


Rename 





图 7-2 
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SR rH ПОЕ CLERO BERE NV Us ARV eX TE 222, Еда АС ЈЕЛ, Wu 7-3 所 示 。 


ҰРР ШРРЗ-ТЕЅТ Е5100 


PLAY | ТЕАСН 


ds а. JAE 


IE ҮРІСК- АЕ 820000 
TE ДЕ 






0001 DOUT OTÉ(1) OFF 
0002 DOUT DT#(5) OFF 
0003 TIMER Tz0.010 
0004 DOUT OTÉ(5) ON 
0005 SET I000 1 

0006 SET 1001 301 









0007 CYAUE CVÉCI 
0008 CYAUE CVE(2) 
0009 SYEND CVË(1) 
0010 SYEND CVE(2) 
0011 MOVL Vv-1000.0 
0012% 00Р 

0013 SYPICK Р[1000] Y=3350.0 CVÉ(1) SFTA:P000 STP-1000.000 0L-0.0 GTP=DOMH 
0014 CYAUE СҮЙ(1) 




























MOVL V-11.0 


(E b 180 2 S EE FE > 





73 
如 果 要 修改 传送 带 的 参数 ， 可 在 “Controller” 下 面 的 “Conveyor Settings” E MERE + 








目前 两 个 传送 市 的 速度 都 是 400.0mm/s， 可 以 改 慢 ， 寿 改 快 工业 机 右 人 的 动作 会 跟 不 上 ， 如 
图 7-4 Bron. 
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如 果 需 要 更 改 传送 融 1 上 工件 的 个 数 、 间 距 等 参数 , 在 传送 市 1 上 的 工件 个 数 修改 之 后 ， 
传送 市 2 也 需要 进行 相应 修改 。 如 果 传 送 带 1 上 的 工件 间距 变 小 ， 工 业 机 器 人 的 动作 会 跟 不 
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上 ， 出 现 问题 ， 任 何 参数 修改 都 需要 传送 带 1、2 同时 进行 ， 如 图 7-5 所 示 。 修 改 参数 及 步 
Ji QE] ILK 7-1. 


单 击 此 处 展开 

修改 工件 尺寸 

修改 工件 个 数 

修改 间距 

单 击 “Input Work Position” 
单 击 “Make” 


更 改 传 送 带 2 上 托盘 的 参数 ， 如 图 7-6 所 示 。 修 改 参 数 及 步骤 说 明 见 表 7-2 


©) | ®@ | © | © | ®р© 





Convevor Setting iX Convevor Setting 
odel info Motion infa m Made infa ———————, hoation infa ———— — — — —3À4 


Limm) | 4000.0 Speedimm/s) | 400.0 [тт] | 4000.0 Spes dí(mm/s) | 400.0 
Dimm)[ 2000 Startimm) | -10000 dum Dimm)| 200.0 Startimm) | -1000.0 


Hmm [000 Endimm)| 27000 ` Himmi | 1000 Endimm | snonn 


ты оен | 


Model Creation far High Speed Picking Model Creation for High -Speed Picking 
Lizage: Work Position Batch Input Usage: Falle t Position 


(е Fick (^ Place ET Input Work. Position | (^ Fick fe O) Interval 


Work Size xfmm | 700.000 | Number pus X(mm)| 600.000 Number | 
100.000 
Width imm) | 100.000 Wimm) 
vimm | 0.000  [— Alternation r 


Heisht(mm)| 100.000 Rideg] | ош [ Aternation К 


Fick Position 


-50.000 D.Don D.Don 
-152.000 D.DDD D.Don 
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选中 传送 带 2 

修改 托盘 尺寸 

此 处 数值 是 工业 机 器 人 在 传送 带 2 上 放 件 的 位 置 ， 一 个 托盘 上 放 2 个 
修改 托盘 间距 和 个 数 

单 击 “Make” 


e | © | © өе 
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经 过 试验 ， а ЕЛХЗ 个 工件 、 传 送 市 速度 为 400.0mm/s 时 ， 工 业 机 器 人 速度 会 跟 不 上 。 
建议 一 个 托盘 最 多 放 2 个 工件 ， 如 图 7-7 所 示 。 










Convevor Setting 
Model infa -Motion in fa —— — — — — ——4 
і тит) [ 40000 Бре e d(mm/'2) [ 40880 
Dimm) | 200.0 Startimm) | -1 000.0 
Нотт) 1050 Епа тт) | 90000 


Оғеўтт) | 1000.0 [M Make model 


TETTE Ok | Е | 


— Model Creation for High-Speed Ficking 


Usage: — Fallet Position 
(C Fick (€ Flace 
Interwal 


Falle t x(mm) | 600.000 Humber | 10 


wmm | 100.000 


Límm)| 31 0.000 | 


Flace Fosition 


J| -50000 0000 
-152.000 0.000 
-254000 0.000 


如 果 一 个 托盘 上 要 放 
3 个 工件 , 这 样 设置 。 


图 7-7 
如 采 要 将 传送 市 2 托盘 里 的 工件 数量 改 回 2 个 ， 则 必须 用 文本 修改 了 ， 把 “3，0.000， 


0.000，0.000，0.00” 改 成 “，，，，”， 然 后 单 击 “Load”， 如 图 7-8 тл. 


Ё CONVEYOR-NO2 SYMODEL. txt 一 记事 本 


МА (Е) 3818 (Е) 格式 (0) ғ (у) 帮助 (8) 
ЅҮРІ АСЕ MODEL 
Usage-l 
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L3CONVETOR-NOT 
(C9) CONVETOR-NOZ 
BFS100 





FUlalog. 1n1 
E MPPSH. vcl 
[d] КЕРЗН. vcl. bak 


No, X (mm) , Y (mm) , Z (nm) , R(deg) 
1, -50. 000, 60. 000, 0. 000, 0. 00 
2, —50. 000, -60. 000, 0. 000, 0. 00 


高 速 搬运 专用 的 SYPICK 和 SYPLACE 命令 ， 如 图 7-9 所 示 。 
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n CONTENT 
SYPICK-SYPLACE :0000 
CONTROL GROUP: RI TOOL: ЖЖ 
DDDT] оғ 
0001 DOUT 0Т{ (1) OFF 
0002 DOUT OTH(5) OFF 
0003 TIMER T-0.010 
0004 DOUT DTR#(5) ON 
0005 SET I000 1 
0006 SET 1001 301 
0007 SET 1003 1 
0008 CVQUE CVECIO 
0003 CYVQUE Суй (2) 
0010 SYEND CVH(1) 
0011 SYEND CVH(2) 
0012 MOVL %=1000.0 
001 зж 00Р 
0014 SYPICK Р[1000] v-3000.0 CVI(1) ЗЕТА: Р000 STP= 


595555 


7-9 
位 置 点 都 是 用 变量 记录 的 (变量 的 说 明 在 说 明 书 11.10 章 的 最 后 部 分 ) , 24 DOUT OT# 
(1) 为 ON 时 ， 如 图 7-10 所 示 。 


DETAIL EDIT 
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a¥PICE 
Р-ҮАВ ROBOT Y 
SPEED Y= 3000.0 Y 


ТСР SPEED(P) UNUSED 

ТСР SPEED(B) UNUSED 

] CONVEYOR FILE Су) 1 Y 
SHIFT(A) ЗЕТА: РЇ Y 
SHIFT(B) UNUSED 

{| SYNC START POS STP= D000 Y 
OVER LIMIT OL: 0.0 Y 
TEACHING POS. СТР= 0001 Y 
)1 o POS LEVEL(B) UNUSED 

НАМОЗ DN UNUSED RESULT FLAG EA йй Ж 
HAND4 DN UNUSED 

PICK REEP TIME T= 0.100 Y 

POS LEVEL(À) UNUSED 





图 7-10 
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X DOUT OT# (1) 为 OFF 时， 如 图 7-11 所 示 。 






DETAIL EDIT 
S'YPLACE 
P-vaR ROBOT Б F 
SPEED y= 3000.0 Y 
ТСР SPEED(P) UNUSED 

ТСР SPEED(B) UNUSED 
CONYEYOR FILE cvi) 2 Y 
SHIFT(A) ЗЕТА: PO00 Y 
SHIFT(B) UNUSED 

SYNC START POS STP- 0002 Y 
DYER LIMIT DL- 0.0 Y 
TEACHING POS. СТР= 0003 Y 






HANDI DM HANDII 

HAND2 DN UNUSED POS LEVEL(B) UNUSED 

HAND3 ON UNUSED RESULT FLaG BEA coo Y 
HAND4 DN UNUSED 


PLACE KEEP TIM T= 0.100 Ж 
PüS LEVEL(A) UNUSED 


图 7-11 
高 速 搬运 专用 的 SYPICK 和 SYPLACE 命令 隐藏 显示 的 模型 ， 如 图 7-12 所 示 。 


| IPE ГЕСИ Гу UMNMUSCL 


GENERAL 
Lors r= 
E | 


BENERAL DIAG. 





[B001 Ë 


HAND CONTROL SIGNAL 
NO. OT OUTPUT ОМ TIME OFF TIME 


Сы pm — 





+= 


图 7-12 
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统 使 用 方法 一 致 ， 如 图 7-13 所 示 。 
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Model Script Editor 
I/O Events (тебе | | 
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如 果 要 再 添加 一 个 工业 机 器 人 ， 用 COPY 操作 。 添 加 相同 的 工业 机 器 人 (FS100-2, fij 
称 工 业 机 器 人 2) ， 如 图 7-14 所 示 。 





ОТЕ" Controller Simulation 


lete Reboot Maintenance 
| Mode 


查找 范围 部 ): G Fs100 "| «е ГЕ ЙҮ 


























| Add Controller b 


Controller Name 
[Е51 00-2 


File Чате 


[CAProgram Filessdateman*sMoteSimEB ARE 5.11  ... | 
ced | 









Storage Card. 
Gsystem | 





























| 180.00 m 0.00 E 0.00 24 

ES 24 zd 
Step: [500 - | Operation: [Absolute - | matrix | 
Pick 


[^ Enable Setting »» | 


[ Pick two points 







T LINE YTIB-MNEI 
н CONVEYDR-NOT 
«S FSTOD-RUI 
= Teacher | 
= morldirame 


第 

& таш сы =| 

TFM (Т): [vac Parameter (ж. bin] ы | НҮН 

© 

= K| 7-14 

Un = 

zi ЖЕ МИ À. 2 的 位 置 ， 如 图 7-15 所 示 。 

A | et Т leaching [Ей 

| E ——— — — — 一 — — 

< Cad Tree world Position FS100-2-RO1 А 

CO 村 ЖЕ nj 

Add| Pos ||Mode Dn, >| 1 | [700 = среда 
А 0000 一 | 1600000—3 Cancel 

P m à Вх(9ед) = Ry(deg) = Rzldeg) z- 88 | 

用 















Teacher 
| Goto | [^ Pose 














图 7-15 
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给 工业 机 器 人 2 添加 同步 条 件 ， 设 置 工件 和 托盘 ， 如 图 7-16 所 示 。 





Convevor упс... Eg Conveyor S5vnc... bq 
| [F5100-2 


Mame [EONVEYOR-NO2 
P ad i : ы s Speedimm.'s] | 200.000 
L'ondition | 
Condition Fine Мо 
Tracking Tracking 


Base Ansis ]:* Base Ах 


Direction Rev Direction Rev 


AverageTime[msec] D AverageT ime[mzec] 


User Frame Мо User Frame Ma 


L5 offset[mrm] L5 pffset[rnrn] 


Меде | infa ———— ———4 -Motion info Model info —— a ;-Matioan info 


тит) | 4000.0 Speedimmyxsl | 290.0 жыш; Limm | 4000.0 Speedimrmysl | 200.0 
S tartimm) | —1 пай. : Startimm) [ —1 000. 
Dimm] | 200.0 | DDD.D — Dimm) 000 | 1000.0 


Himm) | 1050 Endimm)| 87000 {С 04 Himm) | 10080 Endmm | 80000 
(C N65 
Пк} | 1000.0 [м Make model (^ Моб О етт) | 1000.0 [M Make model 


ПЕ. | Cancel | << Less | Cancel | 


Моде! Creation for High-Speed Ficking Model Creation far High-Speed Ficking 


Usage: Work Positian Ela n inn — — ->——ə— Usage: Palle t Position 


(v Fick £" Place Input Work Position | (C Pick fe Place 
Interval Interval 


Work Size Кїтїп] | 300.000  Mumber | 20 Falle + Xm) | 500.000 Number | 10 
widthtnm | 100.000 winm | 200.000. 
"rmm | 0.000 Г Aternation Y 


i L 11 0.000 
Heightímm)| ЕВЕ Rideg) | ош [ Alternation Б mm| 


Fick Fasitian Flace Fosition 


Rideg] 
ЕЕ 
-0.000 
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М LM idR A 2, WK 7-17 所 示 。 


E r5100-2 ¿ú 


图 7-17 
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НРА X 7 уор -2000.000, 使 用 户 坐 标 系 位 置 和 工业 机 器 人 1 的 相同 , 如 图 7-18 所 示 。 
































Delete oe na chow Storage | Tool 
|. Mode _ Сага Data 
Boot VPF : 


FS100-2: Set User Ег... Ж 














图 7-18 
设置 变量 ，D000 ~ D003 的 值 都 改 成 1800000, ШП 7-19 所 示 。 


РР ШРРЗН FS100-2 


NR rNNTENT 


TOOL: HE 


mA OMA-CDQIUISOIOW 地 N 潍 


DOUBLE VARIABLE 
HD. CONTENTA MAME 
ШШ 




















000 1 | 1900000 
D | 1900000 | 
ШЕ | 
0004 
Doos | 0 
Dooe | 0 | 
Dl | 0 | 
Main Menu ШШ | 0 | | 
ELS bins | 0 
ШЕИ ИНИ | 


图 7-19 
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为 工业 机 器 人 2 再 设置 工件 和 托盘 的 参数 ， 如 图 7-20 所 示 。 


Convevor Setting 
Model info 


Limm) | 4000.0 


Dmm) 200.0 
Hüimm1 100.0 


Dretmm | 1000.0 


Motion info 
S рее dmm. s) | 250.0 


Startimm) | -1 000.0 


Endimm)| 2700.0 


[vM Make model 


ОК. | Cancel | 


Model Creation for High—S peed Ficking 
Usage: Work Fositio 


Fick: Flac 
АЁ Pin а Pass In te rwal 


хатт | 300.000 Humber | 20 
immi | алай Im Alternation ` 
Rider) | 0.00 Е Alternation Б 


Work, Size 


Widthiümm) | 100.000 
Height(mm)| 100.000 


Fick Position 


h 
z 
3 
4 
5 
һ 
T 
8 
ü 


Convevor Setting 
Model info 


Limm) | 4000.0 


Dimmi 200.0 


Himm) 100.0 
(^ Hob 


{с мов | | Oremm) [ 10000 | KZ Make model 


Model Creation for High-Speed Ficking 


Fallet Position 


Motion infa 
Speedimm” s) | 200.0 


Startimm) | -1 000.0 


Endimmi| &000.0 


Ш=аве: 


Fick: РІ 
ij Pi 19 Pass Inte rural 


Жтт) | 500.000 Humber | 10 


Fallet 


wimm) | 200.000 
Linm| 110000 


Flace Position 


LLDDD 
0.000 


-50.000 
-50.000 


ТЕЙ 
-0 0.000 





图 7-21 


最 后 为 工业 机 需 人 2 再 设置 IO 事件 ， 完 成 创建 ， 如 图 7-22 Bron. 
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I/0 Events 


Controller | I/0 ... |Con... | Event | 
[Ж S100 OUTOG0OI ON CRIPS IEEE 
WIFS100 ud Т s d 
nn š 












“IS Ер =2 DUTÉOO01 ON SCRIPT: SYPICK 
ER SED OTTEODOI OFF SGRIPT:STEERGE 
ГЫ ШШЕ О0Тт#0005 ON SCRIPT: SYINIT 





Enable ғ 
Iw Display 


图 7-22 
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工业 机 器 人 里 面 是 有 宏 这 个 概念 的 ， 其 实 所 谓 的 宏 不 是 任何 一 种 编程 程序 ， 它 只 是 
个 思想 而 已 ， 具 体 的 形式 可 能 是 不 一 样 的 ， 但 功能 相同 ， 就 是 为 了 简化 重复 编程 的 过 程 而 建 
立 宏 的 概念 ， 和 EXCEL 里 和 面 的 宏 概念 类 似 ， 它 束 是 指 的 一 组 算法 。 

以 PLC 为 例 ， 比 如 三 雁 PLC 的 Q 系列 里 面 有 个 Macro 功能 ， 也 束 是 宏 功 能 ， 用 法 就 
是 编写 完成 一 段 程 序 ， 可 以 把 这 上 段 程序 注册 为 宏 ， 然 后 设置 一 些 宏 的 参数 ， 以 后 束 可 以 通过 
调用 该 宏 ， 并 设置 一 些 当 时 在 建 并 该 宏 时 所 设置 的 一 些 参 数 ， 束 可 以 目 动 生 成 相应 的 程序 ， 
简化 书写 步 又 。 

在 安 川 工业 机 器 人 中 ， 宏 命令 是 指 可 以 把 作业 程序 的 内 容 作 为 一 个 命令 登录 。 

宏 命令 功能 的 特点 如 下 : 

1) 使 用 宏 命 令 功 能 制作 的 命令 作为 宏 命 令 登 录 。 

2) 宏 命 令 既 可 与 普通 命令 一 样 使 用 ， 也 可 在 宏 命令 后 面 带 附加 项 。 

3) 可 以 设 定 宏 命 令 中 断后 的 后 续 处 理 。 

4) 如 果 安 命令 执行 过 程 中 中 断 ， 再 局 动 时 要 从 宏 命 令 开头 执行 。 

5) 宏 命 令 功能 只 在 管理 模式 下 有 效 。 

在 MotoSimEG-VRC 软件 中 使 用 宏 程序 ， 步 又 如 下 : 
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进入 维护 模式 ， 单 击 选 项 功能 ， 如 图 7-23 所 示 。 
选择 使 用 宏 命 令 ， 单 击 “End”， 虚 拟 示 教 器 重启 ， 如 图 7-24 所 示 。 





OPTION FUNCTION 
=. a JOB NOT USED 
ñ 
EEXTERVAE REFERENCE POINT n USED 
LJPARALLEL START INSTRUCTION Ü 
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创建 宏 程 序 ， 如 图 7-25 Br. 
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图 7-25 


修改 示 教 条 件 等 级 ， 如 网 7-26 所 示 。 

扩展 设置 好 后 选择 之 前 创建 的 宏 程序 ， 如 图 7-27 Bra. 

进入 宏 程 序 后 ， 选 择 “DISPLAY” 里 的 “JOB HEADER”， 设 置 局 部 变量 的 个 数 。 局 
部 变量 以 LL 开头， 建议 都 设 10 个 ， 如 图 7-28 Bron. 

接 下 来 就 是 宏 程序 中 的 赋值 ， 选 择 命令 一 览 中 的 “ARITH”，GETARG 是 将 外 部 变量 
复制 给 局 部 变量 ， 如 图 7-29 所 示 。 
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图 7-26 
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程序 选择 “GETARG”， 选 择 局 部 变量 类型 ， 再 选择 输入 数据 的 类 型 ， 如 图 7-30 所 示 。 
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图 7-30 


赋值 后 就 是 运算 了 ， 下 面 介 绍 宏 程 序 中 的 运算 。 首 先 给 两 个 局 部 变量 赋值 ， 选 择 
“ARITH” 中 的 “SET”， 将 LB000 的 值 赋 给 LB003， 通 过 ARITH 中 的 加 法 运算 将 
LB001 的 值 加 上 LB003 的 值 ， 放 到 LB003 中 ， 最 后 将 局 部 变量 LB003 的 值 赋 给 变量 
B003， 因 为 局 部 变量 的 值 只 能 在 宏 程序 中 获取 。 到 这 一 步 ， 完 成 新 建 宏 程序 ， 如 图 7-31 
Fr e 
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然后 进行 程序 的 关联 ， 选 择 “SETUP” 中 的 “MARCO INST”， 用 空格 键 选 择 新 建 
的 宏 程序 MACROI1 是 之 前 已 有 的 ) ， 在 宏 程 序 前 的 MACRO2 局 有 党 时 按 空格 键 ， 空 格 之 
后 ， 再 按 空 格 键 ， 空 格 选择 “USE”， 然 后 定义 和 变量 类 型 ， 此 处 的 АКС.1 和 GETARG 中 的 
IARG 对 应 , 变量 定义 完成 后 选 4PAGE” 一 “define 2", “DISPAY ”里 选择 “ON”, *EXPRES' N” 
里 可 以 设置 变量 的 名 称 ， 完 成 后 单 击 “COMPLETE”， 如 图 7-32 хх. 
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[men | w 
图 7-32 
下 面 惑 可 以 对 安 程序 进行 使 用 了 ， 新 建 一 个 普通 程序 ， 命 令 一 览 里 的 MACRO P308 
创建 的 宏 程序 了 ， 如 图 7-33 所 示 。 
给 B001 和 B002 赋值 ， 宏 程序 33， 将 B001 和 B002 相 加 ， 运 行 该 程序 之 后 ，B001 和 
B002 的 相 加 保存 在 B003 之 中 ， 如 图 7-34 所 示 。 
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图 7-33 
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图 7-34 
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位 置 、 进 行 各 种 运算 、 作 为 位 置 变 量 、 对 工业 机 器 人 进行 操作 等 。 
学 习 检 测 

在 实际 使 用 中 经 党 需要 建立 用 户 坐 标 系 ， 在 软件 中 也 是 一 样 ， 参 照 说 明 书 完成 用 户 举 
b ARES JU o 

= 2870 SE 

添加 用 户 坐 标 系 步 骤 如 下 : 

0 "Controller" 8, #165 “User Frame” , ЖН Р Кн 7, "ah "Add" 8, 
如 图 7-35 所 示 。 

通过 设计 尺寸 或 捕捉 确定 用 户 坐 标 ， 单 击 “OK ”按钮 ， 如 图 7-36 Drm. 
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